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Introduction

Lors de déplacements bipédiques, 1’étre humain utilise la marche et la course comme
patron locomoteur. Selon Brisswalter, Durand, Deligniére et Legros (1995), il adopte de fagon
naturelle pour chaque type de locomotion, la vitesse la plus efficiente tant au niveau du cofit
énergétique (quantité d’énergie que 1’organisme va consommer pour répondre a un type et une
vitesse de locomotion) que du coit attentionnel (quantit¢ de ressources attentionnelles
nécessaires pour exécuter une tidche). Dans le cadre d’un protocole de tiche ajoutée,
lorsqu’une personne s’éloigne de la vitesse de locomotion qu’elle a librement choisie, la
performance cognitive (e.g., le temps de réaction) réalisée simultanément a cette locomotion
se dégrade (Brisswalter et al, 1995). Hoyt et Taylor (1981) ont montré que pour minimiser
leurs dépenses énergétiques, les quadrupédes adoptent automatiquement un autre patron
locomoteur lorsqu’ils changent d’allure. De plus, selon la théorie des systémes dynamiques,
Kugler et Turvey (1987) considérent que les locomotions & allure préférentielle sont
caractérisées par une énergie minimale et des attracteurs a phase relative stable. En outre, dés
qu’on s’¢loigne de I’allure préférentielle d’un patron locomoteur, I’instabilité¢ de ce patron et
la probabilité d’en changer augmenterait (Bonnard, 1995 ; Brisswalter et al., 1995).

Nous suggérons donc que pour chaque patron locomoteur : (1) la vitesse que chaque
individu adopte naturellement correspond au cofit attentionnel le plus faible et a la stabilité du
patron locomoteur la plus grande ; (2) plus I’individu s’éloigne de la vitesse librement choisie,
plus le colit attentionnel et I’instabilité du patron locomoteur augmentent.

Méthode

Douze adultes volontaires (dge moyen : 23.4 ans) ont participé a 1’étude. La marche et
la course étaient réalisées sur un tapis roulant a vitesse réglable de type JOG S 300. La tache
de temps de réaction simple (TRS), réalisée simultanément a la locomotion, consistait a réagir
le plus rapidement possible & un signal visuel présenté a hauteur des yeux en relachant 1’appui
du pouce sur une clé de réponse. Les sujets devaient réussir 24 essais de TRS dans différentes
conditions : debout, en marchant ou en courant a différentes vitesses. Pour la marche ces
vitesses étaient : vitesse librement choisie (Vim), vitesse de transition marche-course (Vim),
vitesse intermédiaire (Vy,,), vitesse inférieure a Vi, (Vinfi,) et vitesse supérieure a Vyy,
(Vsuprm). Pour la course ces vitesses étaient : vitesse librement choisie (Vic), vitesse de
transition course-marche (Vr.), vitesse intermédiaire (Vc), vitesse supérieure a Vi (VsupLc),
et vitesse inférieure a V. (Vinfr.). Une premiére session a permis aux participants de se
familiariser avec les différentes taches et de déterminer la vitesse librement choisie de marche
et de course et les vitesses de transition marche-course et course-marche. Lors d’une
deuxiéme session, les sujets ont effectué la taiche de TRS aux différentes vitesses de marche et
en course listées ci-dessus. Les modalités des variables “vitesse de locomotion” et “patron
locomoteur” ont été contrebalancées. Apres avoir filmé les participants avec une caméra Sony
Handycam a 50 Hz, les données cinématiques de leur pied et de leur genou droits ont été
recueillies & 1’aide du logiciel 3Dvision, puis ont été filtrées a 2 Hz selon la méthode
Butterworth. Une analyse de variance a mesures répétées a été réalisée sur les variables coiit
attentionnel (Cou Att) en fonction des vitesses de marche et de course. Afin de tester la
stabilité des patrons locomoteurs, la phase relative (décalage séparant I’occurrence des deux
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points de revirement les plus proches du genou et du pied) (voir Scholz & Kelso, 1989) et sa
variabilité entre le pied et le genou ont été considérées.

Résultats

Un effet significatif de la vitesse de marche

sur le Cou Att (F(4, 44) = 17.32; p < .05) et COURSE
de la vitesse de course sur le Cou Att (F(4,
44) = 3.5; p < .05) ont été observés. Pour la '

marche, un test de Newman-Keuls a mis en
évidence que: (1) le Cou Att a Vi, était
significativement plus faible qu’a Vinfj,,
Vim et Vsuprm ; (2) le Cou Att & Vi, était
significativement plus faible qu’a Vim ; (3) le
Cou Att a Vry, était significativement plus
faible qu’a Vsupyy,. Pour la course, un test
de Newman-Keuls a montré que le Cou Att a
Vi était significativement plus faible qu’a
VsupL. et qu’a Vinfr.. La phase relative la
plus grande et la nmoins variable
correspondait a la vitesse librement choisie

Figure 1. Illustration en 3D de la relation

pour la marche, et pour la course (voir Figure
1). En revanche, les phases relatives les plus
faibles et les plus variables correspondaient

entre colt attentionnel, phase relative et sa
variabilité. La vitesse librement choisie
correspond au coiit attentionnel le plus faible

aux vitesses extrémes (Vsupry,, Vinfy,

et a la stabilité optimale.
VsupLe). P

Discussion et conclusion

Pour la marche et pour la course, c’est & la vitesse librement choisie que le patron
locomoteur est le plus stable et le moins cofliteux en attention. Cela confirme I’hypothése de
départ selon laquelle il existe une vitesse adoptée naturellement par 1’étre humain pour
laquelle la stabilité est optimale et le colit attentionnel le plus faible. Par ailleurs, plus le
patron locomoteur est instable, et plus son maintien est coliteux en attention. En effet, nous
avons observé que plus les sujets s’éloignaient de leur vitesse librement choisie, plus le coit
attentionnel augmentait et plus la stabilité du patron locomoteur diminuait. Ainsi, lorsqu’il se
déplace sans aucune contrainte, 1’étre humain tend a choisir naturellement et automatiquement
une vitesse qui sera a la fois, la plus stable et la moins coliteuse en attention et ce pour la
marche ou la course.
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