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 هدخل إلى الويكانيك الحيىيت :  22رقن الوحاضرة 

 توهيد:

 إٌظشٞ الأعبط ٚظغ فٝ رغبُ٘ اٌزٝ الأعبع١خ اٌؼٍَٛ ِٓ اٌش٠بظٟ اٌّغبي فٝ اٌؾ٠ٛ١خ ا١ٌّىب١ٔىب رؼزجش

 خلاي ِٓ ٠زؾذد اٌزٞ اٌؾشوٟ إٌظبَ ٚر١ّٕخ اٌش٠بظٟ اٌزى١ٕه ٌزط٠ٛش اٌّلائّخ اٌجشا١٘ٓ ٚا٠غبد ٚاٌزطج١مٟ

 ٚأعضائٗ. اٌغغُ ث١ٓ اٌؾشوٝ اٌزٛافك ِؾممخ رفص١لارٗ رذخً فٝ اٌزٝ اٌّخزٍفخ اٌؼٛاًِ

 اٌؾشوخ ِظب٘ش رم١١ُ اٌؾ٠ٛ١خ ا١ٌّىب١ٔىب غش٠ك ػٓ ٠ّىٓ أٔٗ اٌى١لأٝ ٚمحمد ٔذا ػٍٝ اٌغؼ١ذ ٠زوش 

 .ف١ٙب اٌذفغ ٚو١ّخ ٚاٌمٛح اٌغشػخ ِضً اٌى١ّخ ِظب٘ش٘ب ل١بط ِٚٓ اٌغًٙ ِٛظٛػ١بً،

 اٌزذس٠ت ػ١ٍّخ أصٕبء اٌش٠بظٝ اٌزى١ٕه ٌزط٠ٛش رٙذف اٌؾ٠ٛ١خ ا١ٌّىب١ٔىب أْ ئٌٝ  َ 1987  اٌص١ّذٜ ٌإٜ ٠ٚش١ش

 ثّغزٛاٖ. ٚالاسرفبع ٌٍش٠بظٝ اٌؾشوٝ اٌزى١ٕه ٌزط٠ٛش اٌؼ١ٍّخ الأعظ ٚٚظغ ٚإٌّبفغبد

 الأعظ ا٠غبد فٝ رغبُ٘ اٌؾشو١خ ٌٍّٙبسح اٌّٛظٛػ١خ اٌذساعخ أْ َ ئٌٝ 1998 اٌجص١ش ػجذ ػبدي ٠ش١ش وّب

  .ِّىٓ ِٙبسٜ أداء ٚأػٍٝ ٚأٔغت لأفعً إٌّبعجخ ٚاٌششٚغ ٚاٌمٛاػذ

 ا٠غبد ِٓ اٌش٠بظ١خ اٌزشث١خ ِٚذسط اٌّذسة ٠زّىٓ اٌش٠بظٝ إٌشبغ ٌّظب٘ش اٌؾشوٝ اٌزؾ١ًٍ غش٠ك ٚػٓ

 اٌزشاثػ

 ٌزطج١ك اٌؾشوخ ثشئْٛ اٌّٙز١ّٓ أِبَ اٌّغبي فزؼ ِٓ شأٔٙب ٚاٌزٝ اٌطج١ؼ١خ اٌؼٍَٛ لٛا١ٔٓ ٚث١ٓ اٌّظب٘ش ٘زٖ ث١ٓ

ً  إٌظش٠بد ٘زٖ ً  رطج١مب  ِٕٙخ ٚاعزٕبد ٔفغٗ ِٓ اٌّذسة صمخ عبٔت ص٠بدح ئٌٝ ٌلاػت، اٌفٕٝ اٌّغزٜٛ ٌشفغ ١ِذا١ٔب

 اٌغ١ٍُ. اٌؼٍّٝ الأعبط ػٍٝ اٌش٠بظٝ اٌزذس٠ت

 ٌش٠بظخ الأِضً الأداء ٌفٓ اٌخصبئصٝ إٌّؾٕٝ أْ ئٌٝ (َ 1987 ) ٘ٛخّٛس ع١شد ػٓ اٌؾ١ّذ ػجذ وّبي ٠ٚش١ش

  ٘زا ٚػٍٝ اٌؾ٠ٛ١خ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌششٚغ أعبط ػٍٝ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌٍمٛا١ٔٓ الأِضً الاعزخذاَ ٠ؼىظ ِٓ اٌش٠بظبد

 إٌّؾ١ٕبد أعبط ػٍٝ اٌش٠بظبد أٔٛاع ِٓ ٌىض١ش الأِضً الأداء ٌفٓ ػبِخ ٚأعظ ِجبدب ٠ّىٓ ص١بغخ الأعبط

 اٌخصبئص١خ.

ْ ِٓ ث١ٓ اٌششٚغ الأعبع١خ ٌٍؾ١بح ثشىً ػبَ ٘ٛ اٌزفبػً ث١ٓ عغُ الإٔغبْ ٚاٌج١ئخ اٌّؾ١طخ ثٗ ٚاٌزٞ ٠ّىٓ وُ أ

ٍف ٚاعجبرٗ ا١ِٛ١ٌخ، رؾم١مٗ ِٓ خلاي ل١بَ اٌفشد ثبٌؼذ٠ذ ِٓ اٌؾشوبد اٌجغ١طخ ٚاٌّؼمذح ٚرٌه ِٓ أعً اٌم١بَ ثّخز

( ثؾ١ش ر٘ت اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌجبؽض١ٓ ئٌٝ أْ اٌؾشوخ ٟ٘ عٛ٘ش Mouvementِّب ٠ذي ػٍٝ ِذٜ أ١ّ٘خ اٌؾشوخ )

 اٌؾ١بح ٟٚ٘ أعبط الأفؼبي اٌؾ٠ٛ١خ ٌلإٔغبْ ٌٚٛلا٘ب ٌّب رّذ اٌؾ١بح.

اٌفؼب١ٌبد اٌش٠بظ١خ أؽذ أُ٘ ٌٚزٌه فبْ ِضٍش ؽشوخ اٌغغُ عٛاء وبْ فٟ اٌؾ١بح ا١ِٛ١ٌخ أٚ خلاي ِضاٌٚزٗ ٌّخزٍف 

ا٘زّبِبد اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌؼٍّبء ٚاٌذاسع١ٓ ٚخبصخ فٟ اٌّغبي اٌش٠بظٟ ِٓ اٌغبٔت اٌزشثٛٞ ٚإٌفغٟ. ..أٚ اٌغٛأت 

اٌج١ٌٛٛع١خ ٚرٌه ِٓ أعً رؾذ٠ذ أُ٘ اٌؼٛاًِ اٌزٟ رغبػذ اٌش٠بظٟ ػٍٝ الأداء اٌؾشوٟ ثصٛسح ع١ذح ٚاٌؼًّ ػٍٝ 

ٌّؼ١مبد اٌزٟ رؾٛي دْٚ اٌٛصٛي ئٌٝ أفعً الإٔغبصاد اٌؾشو١خ ٚفك اٌّؼب١٠ش رط٠ٛش٘ب ٚرضج١زٙب ٚاٌىشف ػٓ ا

  اٌّؾممخ فٟ إٌّبفغبد.

ٚعٛف ٔزطشق فٟ ٘زا اٌغبٔت ئٌٝ إٌمبغ اٌّّٙخ فٟ ٘زا اٌّغبي ٚ الإغلاع ػٍٝ أُ٘ اٌّؾبٚس ٌٙزا اٌّم١بط فٟ 

 .ٚ اٌزذس٠ت اٌش٠بظٟ   اٌّغبي إٌظشٞ ٚ اٌزطج١مٟ اٌزٞ ٠خص اٌش٠بظخ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 what is biomechanics    ها هي الويكانيك الحيىيت

 عبع١بد ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌؼٍُ الاؽ١بء ٚخبصخ ِب ٠زؼٍك ثبٌٕشبغ اٌؼعٍٟ ٚدساعخ اٌّجبدب راد اٌؼلالخالأ. 

 ْرطج١مبد اٌمٛا١ٔٓ ا١ٌّىب١ٔى١خ ػٍٝ رشو١ت الاؽ١بء ٚخبصخ ِب ٠زؼٍك ثبٌغٙبص اٌؾشوٟ ٌغغُ الأغب. 

  ٚٚظ١فخ الاعٙضح اٌؾ١خ ثٛعبغخ اٌطشائك ا١ٌّىب١ٔى١خدساعخ رشو١ت. 

  ِٓ ٜٛرٌه اٌؼٍُ اٌّؼٕٟ ثبٌمٜٛ اٌذاخ١ٍخ ٚاٌخبسع١خ اٌفبػٍخ ػٍٝ عغُ الأغبْ ِٚب رؾذصٗ ٘زٖ اٌم ٟ٘

 .رأص١ش

 : هفهىم الويكانيك الحيىيت 

٠ٚؼذ فٟ ِمذِخ اٌؼٍَٛ اٌزٟ ا٘زّذ ثذساعخ ؽشوخ « اٌج١ِٛ١ىب١ٔه»٘ٛ رؼش٠ت ٌّصطٍؼ   ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ

ٚعىْٛ الاعغبَ ثبخزلاف الأؽغبَ ٚاٌخصبئص وّب رٕبٌٚذ دساعخ ٚرؾ١ًٍ الأداء اٌؾشوٟ الأغبٟٔ ظّٓ ئغبس 

ً اٌٛصٛي ئٌٝ أٔغت اٌؼٛاًِ اٌج١ٌٛٛع١خ ٚاٌفغ١ٌٛٛع١خ ٌٍّشىلاد اٌؾشو١خ اٌزشش٠ؾ١خ ٚاٌف١ض٠بئ١خ ٚإٌفغ١خ ِٓ أع

اٌؾٍٛي ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌّطشٚؽخ ٌٍجؾش ٚرم١١ُ ٔزبئغٙب ثبخزلاف ِزطٍجبد الأداء اٌؾشوٟ ٌٍفؼب١ٌخ أٚ اٌّٙبسح اٌّشاد 

 دساعزٙب.

  Biomécaniqueٚ ِصطٍؼ "ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ "  أغٍك ػٍٝ اٌّبدح وزؼش٠ف ٌٍّصطٍؼ ا١ٌٛٔبٟٔ ث١ِٛ١ىب١ٔه 

 ٠ٛٔب١ٔز١ٓ  ٠ٚزىْٛ ٘زا اٌّصطٍؼ ِٓ وٍّز١ٓ

 ، ِٚؼٕب٘ب اٌؾ١بح، أٞ اٌغبٔت اٌؼعٛٞ اٌزٞ ٌٗ رأص١ش ِجبشش فٟ اٌؾشوخ.Bioّ٘ب ث١ٛ _ 

 ِٚؼٕب٘ب ػٍُ ا١ٌّىب١ٔه ،أٞ اٌمٛا١ٔٓ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌضبثزخ اٌزٟ رؾذ ِٓ اٌؾشوخ. ١ِٚMécaniqueىب١ٔه _ 

ِٓ  اٌغبٔت ا١ٌّىب١ٔىٟ اٌجؾذ ٚ ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ اٌش٠بظ١خ ػٍُ ٠ذسط ؽشوخ الأغبْ فٟ اٌّغبي اٌش٠بظٟ 

ثّؼٕٝ اٌمبْٔٛ ا١ٌّىب١ٔىٟ اٌزٞ ٠ّذ اٌؾشوخ ، ٚاٌغبٔت اٌؼعٛٞ اٌزٞ ٌٗ اٌزأص١ش اٌّجبشش فٟ اٌؾشوخ ار أْ 

الاسرجبغ اٌٛص١ك ث١ٓ ٘ز٠ٓ اٌغبٔج١ٓ ٌذساعخ اٌؾشوخ اٌش٠بظ١خ ٠إدٞ اٌٝ اٌٛصٛي ثبلأداء ٔؾٛ الافعً ِٓ خلاي 

 ؼٕٟ ثٗ ػٍُ اٌج١ِٛ١ىب١ٔه .ا٠غبد اٌزى١ٕه الأِضً ٚ٘زا ِب ٠

ثبلإظبفخ اٌٝ   )ه١اٌى١ّٕبر(  اٌؼٍُ اٌزٞ ٠ٙزُ ثزؾ١ًٍ ؽشوبد الأغبْ رؾ١ٍلاً ٠ؼزّذ ػٍٝ اٌٛصف اٌف١ض٠بئٟ٘ٛ 

 ثبٔٗ " ٠عبأٚرؼشف  ثّب ٠ىفً الزصبداً ٚفؼب١ٌخ فٟ اٌغٙذ،  (اٌى١ٕز١ه( اٌش٠بظ١خ اٌؾشوخ اٌزؼشف ػٍٝ ِغججبد

 اٌؼعلاد»رأص١ش اٌمٜٛ اٌذاخ١ٍخ ٚاٌخبسع١خ ػٍٝ الأعغبَ اٌؾ١خ ،ٚٔؼٕٟ ثبٌمٛح اٌذاخ١ٍخ ػٓ ش ؾاٌؼٍُ اٌزٞ ٠ج

اٌغبرث١خ الأسظ١خ ِٚمبِٚبد اٌٛعػ ٚلٜٛ الاؽزىبن »فٟٙ ، أِب اٌمٜٛ اٌخبسع١خ » ٚالأسثطخ ٚالأػصبة 

  .ٌؾشوخِٓ اٌمٜٛ اٌطج١ؼ١خ اٌزٟ رإصش ػٍٝ اٌىبئٕبد اٌؾ١خ ِٓ ؽ١ش ا ٚغ١ش٘ب..... ٚسدٚد فؼً الأسض

 

 

  

     

 

 أقسام الويكانيك الحيىيت  : 

  ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ ٟ٘ أؽذ أشىبي ا١ٌّىب١ٔه الاعبع١خ ، ئر رأرٟ ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ ِٓ ػٍُ ١ِىب١ٔه

الأعغبَ ا١ٌٍٕخ غ١ش إٌّزظّخ ثبػزجبس أْ عغُ الإٔغبْ ٠خعغ ئٌٝ ٘زا إٌٛع ِٓ ا١ٌّىب١ٔه ٚاٌزٟ ٟ٘ 

ا١ٌّىب١ٔه اٌضبثزخ ٚا١ٌّىب١ٔه اٌّزؾشوخ ، ٚرعُ ا١ٌّىب١ٔه اٌّزؾشوخ )و١ّٕبر١ه ٚ و١ٕز١ه( أصلا ٌٙب ٔٛػ١ٓ 

الإٔغبْ اٌؾ١ٛٞ اٌزٟ رذخً ف١ٙب اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌؼٛاًِ الأزشٚث١ِٛزش٠خ ٚاٌجذ١ٔخ وبٌؾغُ ٚاٌشىً ٚاٌٛصْ 

 ٚاٌمٛح ...اٌخ .



 ٠ٕٚمغُ ػٍُ ا١ٌّىب١ٔه اٌٝ لغ١ّٓ ّ٘ب:

 ٔفشع ِٓ ا١ٌّىب١ٔه اٌزٞ ٠جؾش فٟ عىْٛ الأعغبَ رؾذ رأص١ش  ١ه اٌضبثزخ( :أٚلا: الأعزبر١ه أٚ)ا١ٌّىب ٛ٘ٚ

ِغّٛػخ ِٓ اٌّإصشاد رغّٝ اٌمٜٛ ٚرٛصف اٌمٜٛ اٌزٟ لا رغ١ش فٟ ؽبٌخ اٌغغُ ثأٔٙب ِزضٔخ ٠ٚمبي 

 ٌٍغغُ أٔٗ فٟ ؽبٌخ رٛاصْ رؾذ رأص١ش٘ب ٌٚزٌه فاْ الأعزبر١ىب رغّٝ أؽ١بٔب )ػٍُ رٛاصْ الأعغبَ(.

 فشع ا١ٌّىب١ٔه اٌزٞ ٠جؾش فٟ ؽشوخ الأعغبَ اٌصٍجخ ٚ  ٌذ٠ٕب١ِه أٚ )ا١ٌّىب١ٔه اٌّزؾشوخ(:صب١ٔب: ا ٟ٘ ٚ

 ا١ٌٍٕخ ٚرٕمغُ اٌذ٠ٕب١ِه ئٌٝ لغ١ّٓ سئ١غ١١ٓ:

: ٘ٛ دساعخ اٌؾشوخ دساعخ ٚصف١خ ِٓ ؽ١ش اٌضِبْ ٚاٌّىبْ دْٚ اٌزطشق اٌٝ اٌمٛح اٌّغججخ ٌٙب،  اٌى١ّٕبر١ه_ 1

ٌؾشوخ الأغبْ رؾُذد ِٓ خلاي دساعخ اٌشىً اٌخبسعٟ إٌٙذعٟ ٚسعُ اٌّغبس ٚأْ اٌخصبئص اٌى١ّٕبر١ى١خ 

اٌؾشوٟ ٌلإٔغبْ فٟ اٌفعبء ٚرغ١شارٗ فٟ اٌضِٓ ، أٞ ٠ٙزُ ثبٌغبٔت اٌّظٙشٞ أٚ اٌشىٍٟ ِضً  )اٌّغبفخ، اٌضِٓ، 

 )اٌؾشو١خ ٟ٘ ٚصف ِىبٟٔ ِإلذ ٌٍؾشوخ( اٌغشػخ( ٚسعُ ِغبسارٗ .

Cinématique : observer le mouvement 

ؾذِصخ ٌٙب ٠ٚجؾش اٌى١ٕز١ه _ 2 ُِ : ػٍُ ٠ؼٕٝ ثذساعخ أعجبة اٌؾشوخ ٚاٌمٛٞ اٌّصبؽجخ عٛاءً وبٔذ ٔبرغخ ػٕٙب أٚ 

 فٟ ِغججبد  اٌؾشوخ ٚٔزبئظ الأمجبض اٌؼعٍٟ ٚػلالزٗ ثّضب١ٌخ الأداء.

Cinétique : comprendre l’origine du mouvement 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 الويكانيك الحيىيت و أهداف  واجباث ، أغراض    : 20رقن   الوحاضرة 

 : رؾذ٠ذ ٚاعجبد ػٍُ ا١ٌّىب١ٔىب اٌؾ٠ٛ١خ فٟ ا٢رٟ  ِٓ خلاي الإغلاع ػٍٝ ِب عجك فٟ اٌّؾبظشح الأٌٚٝ ٠ّىٓ 

 _اٌزؼشف ػٍٝ الأعظ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌٍٕشبغ اٌؼعٍٟ اٌج١ٌٛٛعٟ ٚدساعخ اٌؼلالبد اٌخبصخ ثٙب.  1

 اٌمٛا١ٔٓ ا١ٌّىب١ٔى١خ ػٍٝ اٌغٙبص اٌؾشوٟ ٌلإٔغبْ.رطج١ك _2

دساعخ اٌؼلالبد اٌّزجبدٌخ ث١ٓ اٌمٜٛ اٌذاخ١ٍخ ٚاٌخبسع١خ اٌّإصشح ػٍٝ عغُ الإٔغبْ ٚرٛافك رأص١ش٘ب أصٕبء _ 3

 الأداء.

اٌٝ دساعخ عغُ الأغبْ ٚوأٔٗ آٌخ أٚ ِبو١ٕخ ٚرٌه ثزطج١ك غشق اٌم١بعبد  اٌؾ٠ٛ١خ٠ٙذف ػٍُ ا١ٌّىب١ٔىب  ب وّ

ٝ ا١ٌٙىً اٌؼظّٝ ٌغغُ ٚل١بط اٌمٜٛ اٌّإصشٖ ػٍ ( Anthropometryاٌّخزٍفخ .. ل١بط أثؼبد اٌغغُ اٌجششٜ ) 

 ٌزشش٠ؼٚا  (engineering).. ٌزا رغذ ػٍُ ا١ٌّىب١ٔىب اٌؾ٠ٛ١ٗ ٘ٛ رغ١ّغ لأعبع١بد ػٍَٛ إٌٙذعٗالأغبْ ..

(anatomy) ٚػٍُ ٚظبئف الأػعبء (physiology). 

 

 أغراض الويكانيك الحيىيت : 

اٌزّبس٠ٓ اٌش٠بظ١خ ٟ٘ اٌٛع١ٍخ اٌشئ١غ١خ اٌٛؽ١ذح ٌزؾ١ًٍ أغشاض إٌشبغ اٌجذٟٔ ، ٚلا ٠ّىٓ ِّبسعزٙب  ثّب أْ 

 ِّبسعخ ع١ٍّخ ئلا ئرا وبٔذ لذ ثؾضذ ِٓ ع١ّغ اٌغٛأت .

 رؾذدد أغشاض ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ وبلأرٟ :ٚأطلالب ِٓ ٘زا اٌّفَٙٛ 

ٚظغ اٌجؾٛس اٌخبصخ ثبلأداء اٌش٠بظٟ الأٔغت ، ِٚؼٕٝ رٌه ا٠غبد أٔغت اٌؾٍٛي ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌزؾم١ك ٘ذف ( 1)

 اٌؾشوخ اٌش٠بظ١خ .

رؼ١ُّ اٌّؼٍِٛبد اٌّىزغجخ ػٓ اٌزى١ٕه الأٔغت لأٔٛاع اٌش٠بظبد اٌّزؼذدح ٚٚظؼٙب فٟ صٛسح أعظ صبثزخ ( 2)

 ىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ ثّب ٠إدٞ ئٌٝ خذِخ اٌزى١ٕه اٌش٠بظٟ الأٔغت .١ٌٍّ

٠غبد غشق عٍٙخ ٌجؾش اٌؾشوخ اٌش٠بظ١خ ) الاخزجبساد اٌش٠بظ١خ اٌزٟ رغبػذ اٌّذسط ٚاٌّذسة فٟ رؾذ٠ذ ( ئ3)

 الأخطبء ٚاوزشبفٙب ِٛظٛػ١ب اصٕبء اٌؾشوخ اٌش٠بظ١خ(.

زذس٠جبد اٌخبصخ اٌٙبدفخ ئٌٝ اٌمذساد اٌجذ١ٔخ ٚإٌفغ١خ الاعزٕبد ػٍٝ اعزخذاَ أعظ ا١ٌّىب١ٔه اٌؾ٠ٛ١خ فٟ اٌ( 4)

 اٌّطٍٛثخ ِضً )اٌمٛح، اٌغشػخ ، سشبلخ اٌغغُ ، اٌمذسح ػٍٝ  سد اٌفؼً ٚعشػزٗ(

 ها هي وظيفت الويكانيك الحيىيت  : 

 داء آغُ خلاي غغشاف رٌه اٌأٚاٌخبسع١خ اٌفبػٍخ ػٍٝ عغُ الأغبْ ٚو١ف١خ رؾشن   رؾذ٠ذ اٌمٜٛ اٌذاخ١ٍخ

 ِٙبسح ؽشو١خ

 ِؾبٌٚخ رؾغ١ٓ الاداء ػٓ غش٠ك رط٠ٛش اعب١ٌت اداء عذ٠ذح. 

  داءفٟ ا٢ صً اٌخطأ أٚ أاٌىشف ػٓ  ِصذس. 

  عظ أ٠ُٛ اٌزؼٍُ و١ّب ٚٔٛػ١ب ػٍٝ ٚفك داء ٚ رمعب١ٌت ا٢أِٚمجٛلا ٌزم٠ُٛ ِخزٍف عبعب ِٕطم١ب أ٠ٛفش

 داء ثّغججبرٗ اٌع١ّٕخِٛظٛػ١خ ٚسثػ ِظب٘ش ا٢

 إٌّبرط اٌؾشو١خ إٌظش٠خ ٚاٌزطج١م١خ ٌٍفؼب١ٌبد اٌش٠بظ١خ ثٕبء. 

  رض٠ٚذ اٌّؼشفخ ثبٌزؼٍُ اٌؾشوٟ ٌٍّؼ١ٍّٓ ثبٌمذسح ػٍٝ اصذاس اؽىبَ ِمجٌٛخ ِٕٚطم١خ ف١ّب ٠زؼٍك ثطشائك

 ٚغج١ؼخ اٌزطج١ك،اٌزىشاس،اٌّذح،اٌزذس٠ظ

 عٍٛة إٌّبعت ٌلأداءاخز١بس الأ. 

 

 

 



  هويت هعرفت الويكانيك الحيىيتأها  : 

 ٘زّبِٗ ئوضش ٌٚٙزا لا ٠زٛلف أ٠ؼًّ ػٍٝ ِغز٠ٛبد ِزمذِخ  / اٌّؾعش اٌجذٟٔ / ِخزص اٌزأ١ً٘ : اٌّذسة

 .  ػٍٝ اٌّجبدب الاعبع١خ ثً ٠زؼذا٘ب اٌٝ اٌّؼشفخ اٌزفص١ٍ١خ

 ِغ اسرمبء اٌلاػت  اٚ ص٠بدح ػّشٖ ٚرؾغٓ خجشرٗ ٠ّىٓ ٌلإشبساد اٌٍفظ١خ ٚرؾ١ًٍ اٌؾشوخ  : اٌلاػت

 اٌّغبػذح اوضش فٟ ص٠بدح فُٙ ٘ذف ِٚؼٕٝ اٌّٙبسح ٚئػطبء اثؼبد عذ٠ذح ٌٙب 

 : اْ إٌغبػ اٌزٞ ٠ؾممٗ ِؼٍّٛ اٌزشث١خ اٌجذ١ٔخ ٚاٌش٠بظخ ِشرجػ ثّؼشفزُٙ ثأعٍٛة الاداء ٚاٌزؼ١ٍُ  الأعزبر

١ِٛ١ىب١ٔه ٚاٌزؼٍُ اٌؾشوٟ ّ٘ٙب اٌجألخ ٚاٌؼٍَٛ اٌزٟ ث١ٕذ ػ١ٍٙب ِٚٓ اٌزذس٠ت راد اٌؼلاٚغشائك 

ٚفغ١ٌٛٛع١ب اٌغٙذ اٌجذٟٔ وٟ لا ٠غزخذَ اٌزخ١ّٓ فٟ الاؽىبَ إٌمذ٠خ ٚرؼ١ٍُ اٌّجزذأ٠ٓ ِجبدب ا١ٌّىب١ٔىب 

 . اٌؾ٠ٛ١خ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 التحليل البيىهيكانيكي :  20الوحاضرة 

 ِفَٙٛ اٌزؾ١ًٍ اٌج١ِٛ١ىب١ٔىٟ : 

ٌٛعٟ  ٚفش اٌىض١ش ِٓ أعٙضح اٌم١بط اٌؾذ٠ضخ ٌّشالجخ اٌؾشوبد اٌش٠بظ١خ اٌّزٕٛػخ ، عٛاءا ٛأْ اٌزمذَ اٌزىٕ         

فٟ ِشاؽً اٌزؼٍُ أٚ اٌزذس٠ت أٚ اٌّغبثمبد ٚفٟ وبفخ اٌّغز٠ٛبد . ٚلذ ٚفشد رٍه اٌّؼذاد ٚالأعٙضح اٌؾذ٠ضخ 

 ٌؾً اٌّشبوً فٟ رؼٍُ ٚرطٛس الأداء ٚصٛلا ٌلأغبص اٌّطٍٛة . دثخ ػٍٝ وض١ش ِٓ اٌزغبؤلااٌٛلذ ٚاٌغٙذ ٌلإعب

شاد اٌشل١ّخ ٚاٌجشاِظ اٌزم١ٕخ اٌؾذ٠ضخ ،اٌىض١ش ِٓ اٌّؼٍِٛبد اٌخبصخ ١ٚلذ ٚفشد أعٙضح اٌؾبعٛة اٌؾذ٠ضخ ٚاٌىبِ

ٌغشض رشعّزٙب ئٌٝ ل١ُ ،  ػٓ اٌّغبس اٌؾشوٟ ٌٍّٙبساد اٌش٠بظ١خ ٌٍؼب١ٍِٓ فٟ ؽمً اٌج١ِٛ١ىب١ٔه اٌش٠بظٟ

سل١ّخ ٚأشىبي ٕ٘ذع١خ  ٚئخعبػٙب ئٌٝ لٛا١ٔٓ اٌش٠بظ١بد ٚاٌف١ض٠بء ٚثبٌزبٌٟ الاعزفبدح ِٕٙب ِٓ اٌٛصٛي ئٌٝ 

أػٍٝ  ِغز٠ٛبد الأداء اٌّٙبسٞ ٚالأغبص . وّب ٚفشد رٍه الأعٙضح ٚاٌجشاِظ  اٌىض١ش ِٓ اٌّؼٍِٛبد اٌخبصخ 

ٌٍذساعبد اٌجؾض١خ اٌغبدح ِٓ لجً  خٔز١غ اٌش٠بظ١خ  ٟ٘ه ئْ الأغبصاد ثبٌّٙبساد اٌش٠بظ١خ اٌّزٕٛػخ ، ٚلا ش

 اٌّشاوض اٌجؾض١خ ٚ اٌؼٍّبء ٚاٌجبؽض١ٓ ٚاٌّضبثشح ٚالإصشاس ِٓ لجً اٌش٠بظ١١ٓ ِٚذسث١ُٙ ٌزمذ٠ُ أفعً الأغبصاد  . 

 ٚاؽذ اٌطشق اٌج١ِٛ١ىب١ٔىٟ ٘ٛ اؽذ اٌٛعبئً اٌّّٙخ ٌٍزؼشف ػٍٝ دلبئك اٌّغبس اٌؾشوٟ ، اٌزؾ١ًٍ اٌؾشوٟٚ

اٌمٛا١ٔٓ اٌطج١ؼخ ٌٍؾصٛي ػٍٝ اٌم١ُ ، ئر رغزخذَ خ ٕؼ١ٍّخ  ٌّؼشفخ اٌخصبئص ا١ٌّىب١ٔى١خ ٚفك  ثشاِظ ػ١ٍّخ ِمٕاٌ

اٌشل١ّخ ٌٍّزغ١شاد اٌؾشو١خ اٌزٟ رؾىُ ٘زٖ اٌفؼب١ٌخ ٚاٌزٟ رّىٓ اٌش٠بظٟ ٚاٌّذسة ٚاٌجبؽش ِٓ اٌٛصٛي لأفعً 

 ظخ اٌّّبسعخ .اٌش٠بٍّؼشفخ فٟ رط٠ٛش الأغبص فٟ ٌِغزٜٛ 

ُ٘ أدٚاد ػٍُ اٌج١ِٛ١ىب١ٔه ٚاٌزٞ ٠ىْٛ اٌٛع١ٍخ اٌزٟ ٠جٕٝ ػٍٝ أعبعٙب رطج١ك اٌمٛا١ٔٓ ا١ٌّىب١ٔى١خ أ٠ؼذ أؽذ وّب 

يهتن بدراست وتحليل حركاث الإنساى تحليلاً كوياً ونىعياً بعرض زيادة ٌزا ٔغذ اْ اٌج١ِٛ١ىب١ٔه ٘ٛ اٌؼٍُ اٌزٞ 

" أٞ اْ لاثذ أْ رزُ ػ١ٍّخ اٌزؾ١ًٍ ِٓ أعً اٌذساعخ لأٞ ؽشوخ ئٔغب١ٔخ وبٔذ أَ ؽشوبد   كفاءة الحركت الإنسانيت

س٠بظ١خ ٠ٚشٜ اٌخجشاء ٚاٌؼٍّبء اٌّٙزّْٛ ثٙزا اٌؼٍُ ثأٔٗ ٠غت أْ لا ٠ؼزّذ ػٍٝ اٌزم٠ُٛ اٌزارٟ فٟ رم٠ُٛ اٌؾشوبد 

 ً ٚرفص١ً ِشاؽٍٙب ؽزٝ رىزشف اٌغٛأت  ٚلاع١ّب اٌزٟ رز١ّض ثبٌغشػخ ٌزا ٠غت أْ رؼزّذ ػٍٝ رؾ١ٍٍٙب و١ّبً ٚٔٛػ١ب

 اٌغٛ٘ش٠خ ِٓ ؽ١ش الإصاؽبد ٚاٌضٚا٠ب ٚاٌغشع اٌّخزٍفخ.

٠ٚزوش )٠ش٘بَ( أْ اٌزؾ١ًٍ اٌج١ِٛ١ىب١ٔىٟ ٌٍؾشوخ ٠زطٍت اٌزؾ١ًٍ ئٌٝ اٌّشوجبد الأ١ٌٚخ ِٓ عشػخ ٚلٛح )صِٓ، 

خ اٌزٟ رزطٍت اٌذساعخ رزؼٍك ِغبؽخ، لٛح(. أِب )ع١ش٠ٓ ١ٍ٠ٚٚبِض( ف١إوذاْ أْ ٕ٘بٌه ثؼط إٌٛاؽٟ الأعبع١

 ثبٌضِٓ ٚاٌىزٍخ ٚاٌّغبفخ ِٚشوض اٌضمً.

 وّب ٠ٚمغُ اٌزؾ١ًٍ اٌج١ِٛ١ىب١ٔىٟ ئٌٝ:

 ٠ٚمغُ اٌٝ لغ١ّٓ ا٠عب : _ اٌزؾ١ًٍ اٌى١ّٕبر١ىٟ  :    1

 _ اٌزؾ١ًٍ إٌٛػٟ 1_1

 _ اٌزؾ١ًٍ اٌى2ّٟ_1

 خز ثٕظش الاػزجبس اٌمٜٛ اٌذاخ١ٍخ ٚاٌخبسع١خ٠ٚزٕبٚي ِغججبد ؽذٚس اٌؾشوخ أٞ الأ     :   _ اٌزؾ١ًٍ اٌى١ٕز١ى2ٟ

اٌّؾ١طخ ثبٌؾشوخ ٠ّٚىٕٕب ٘زا اٌزؾ١ًٍ ِٓ أْ ٔزٛصً ئٌٝ اٌؼلالخ اٌغذ١ٌخ ث١ٓ اٌزؾ١ًٍ اٌى١ّٕبر١ىٟ ٚاٌزؾ١ًٍ 

 اٌى١ٕز١ىٟ ٚسثػ وً ِٕٙب ثب٢خش.

ِٕٟ ٚ٘زا ٠ؼٕٟ أْ ه ٘ٛ أْ ٔجؾش وً ِب ٠زصً ثؼٕصش اٌمٛح ٠ٚشرجػ  ثؼبًِ اٌّغبس اٌض١ِٚٓ اٌّؼشٚف أْ اٌى١ٕز

اٌزؾ١ًٍ اٌى١ٕز١ىٟ ٘ٛ أْ ِؾذد ل١ُ اٌمٛح، ِٚٓ اٌّّىٓ أْ ٠زُ ل١بط اٌمٛح إٌٙبئ١خ إٌبشئخ ػٓ ػًّ اٌغٙبص اٌؾشوٟ 

فٟ عغُ الإٔغبْ ِٚٓ اٌّؼشٚف أْ ِب ٠ّٕٙب فٟ ِغبي اٌزؾ١ٍلاد ا١ٌّىب١ٔى١خ ِٓ ؽ١ش اٌىُ ٠زّضً فٟ عبٔج١ٓ 

 اٌىٍٟ فعلاً ػٓ ِؼشفخ الأٚي ٘ٛ ِؼشفخ اٌمٛح اٌى١ٍخ ٚاٌؼضَ 

 اٌغجت اٌزٞ ػٍٝ أعبعٗ ٠زؾذد ِمذاس اٌمٛح اٌى١ٍخ ٚارغب٘ٙب . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

les Plans et les  axes de référence   : 04Conférence  

 

En biomécanique, l'analyse descriptive d'une position ou d'un mouvement dans 

l'espace doit être compréhensible par tous. Pour cela, une codification du langage a 

été mise en place afin que toutes les personnes désireuses de communiquer entre elles 

sur l'analyse du mouvement puissent se faire comprendre clairement. 

L'objectif de ce deuxième chapitre est de vous fournir et de vous expliquer cette 

terminologie scientifique spécifique utile à une bonne compréhension de la 

description anatomique d'une position ou d'un mouvement. 

 

 

Figure 1. Position anatomique de référence. 

 

I. Plans et axes de référence :   

Pour décrire une position ou un mouvement, il est nécessaire de pouvoir expliquer 

quelle est la situation du sujet par rapport à l'observateur (i.e., comment l'observateur 

voit le sujet : de face, de dos, de 3/4, latéralement, etc.) et de quelle manière le sujet 



effectue son mouvement (e.g., le sujet effectue une rotation mais est-ce d'avant en 

arrière, de droite à gauche ?). Pour répondre à ces interrogations, nous allons nous 

servir des plans et des axes de référence qui sont définis par rapport à la position 

standard anatomique humaine, position dite de Paul Poirier. 

Cette position anatomique se décrit de la manière suivante (Fig. 1) : 

1. Le sujet est en position debout, face à l'observateur. 

2. Le regard est droit, à l'horizontale, tourné vers l’avant, perpendiculaire au 

grand axe du corps. 

3. les bras sont sur les côtés, étendus le long du corps. 

4. Les paumes des mains sont tournées vers l’avant, c'est-à-dire en supination. 

5. Les pieds sont serrés et parallèles. Leurs pointes sont légèrement écartées. 

1. Les plans :  

À partir de la position anatomique de référence, on décrit trois plans imaginaires en 2 

dimensions qui passent par le centre de gravité du corps humain et qui sont 

perpendiculaires les uns par rapport aux autres. On distingue le plan sagittal, le plan 

frontal et le plan transversal. Ils sont représentés en Figure 2 et décrits ci-après. Le 

plan est une vue 2D d'un corps ou d'un objet. 

a. Le plan sagittal :  

C'est un plan vertical qui passe par la ligne médiane du corps et le divise en deux 

parties symétriques, droite et gauche (Fig. 2). C’est dans ce plan que des activités 

telles que la marche, la course à pied et le saut en longueur par exemple sont le 

plus souvent étudiées. 

 
Figure 2. Les plans 

 

b. Le plan frontal :  

C'est un plan vertical perpendiculaire au plan sagittal qui divise le corps en deux 

parties symétriques, antérieure (ventrale) et postérieure (dorsale) (Fig. 2).C’est dans 

ce plan que les mouvements de déhanchement au cours de la marche et de la 

.ou la torsion des chevilles sont étudiés l'aire projetée des cyclistes course à pied, 

 

http://www.sci-sport.com/articles/003.php
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c. Le plan transversal :  

C'est un plan horizontal, parallèle au sol, qui divise le corps en deux parties 

symétriques, supérieure (du côté de la tête) et inférieure (du côté des pieds) (Fig. 

2). C’est dans ce plan que les torsions des épaules par rapport aux hanches 

seront observées. 

Pensez également qu'en plus de ces 3 plans de référence, il existe une multitude de 

plans parallèles à ceux-ci dans lesquels il est possible d'étudier une partie du 

mouvement en isolant une fraction du corps. Les plans permettent la translation, 

c'est-à-dire le déplacement rectiligne d'un objet. Nous reviendrons plus tard dans le 

cours sur ces notions. 

 

2. Les axes :  

Vous pouvez vous représenter un axe comme une ligne imaginaire autour de laquelle 

s’effectue une rotation ou bien comme une ligne qui représente une direction que 

suit un objet. Prenons comme exemple une roue de bicyclette, au centre du moyeu de 

la roue se trouve l'axe de rotation (la roue tourne bien autour de cette axe) tandis que 

la roue décrit un plan perpendiculaire à l’axe. Les axes peuvent être définis par 

l’intersection de deux plans, par exemple, l'axe longitudinal est à l'intersection du 

plan sagittal et du plan frontal. Les axes anatomiques de référence sont au nombre 

de 3 : antéro-postérieur, transversal et longitudinal (Fig. 3). Ils sont définis 

perpendiculairement aux plans de que nous venons de décrire. 

 
Figure 3. Les axes 

a. L'axe antéro-postérieur :  

Il passe horizontalement d'arrière en avant et est formé par l'intersection des plans 

sagittaux et transversaux. Il est perpendiculaire au plan frontal (Fig. 3). Lorsqu'une 

gymnaste effectue une roue, son corps tourne autour de cet axe. 

b. L'axe transversal :  

Il passe horizontalement de gauche à droite et est formé par l’intersection des plans 

frontaux et transversaux. Il est perpendiculaire au plan sagittal (Fig. 3). Lors d'une 

roulade ou d'un salto, le corps tourne autour de cet axe. 

c. L'axe longitudinal :  

Il passe verticalement de haut en bas et est formé par l'intersection des plans sagittaux 

et frontaux. Il est perpendiculaire au plan transversal (Fig. 3).   
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:  Mouvements articulaires:  04Conférence  

Le corps possède une grande variété de mouvements articulaires. Ceux-ci sont 

dépendants de l'articulation et de sa forme anatomique comme vous venez de le lire 

dans la partie précédente. Une bonne connaissance des mouvements anatomiques est 

nécessaire pour réaliser une analyse descriptive correcte des mouvements humains. 

Chaque mouvement anatomique est effectué dans un plan spécifique autour d'un axe 

spécifique. Avec ces connaissances, il est possible d'observer le geste sportif, et de le 

décomposer en plusieurs mouvements articulaires pour évaluer l'influence du 

mouvement de l’individu sur la performance. 

1. Flexion / Extension :  

La flexion est un mouvement qui diminue l'angle au niveau de l’articulation en 

mouvement en rapprochant les uns des autres les segments d'un membre. Tandis que 

l'extension augmente l'angle au niveau de l'articulation en mouvement en alignant les 

segments d'un membre. De nombreux types d’articulations synoviales sont capables 

de flexion et d'extension. Cela comprend l'articulation de l'épaule (Fig. 12), de la 

hanche (Fig. 13), du coude (Fig. 14), du poignet et du genou. 

Attention cependant aux dénominations des mouvements articulaires de l'épaule et de 

la cheville. En effet, la flexion de l'épaule est souvent appelée antépulsion, et 

l'extension de l'épaule appelée rétropulsion. La flexion du pied sur la jambe (i.e., 

lorsque vous pointez les orteils vers le haut) est appelée dors flexion. Mais l'extension 

de la cheville (i.e., lorsque vous tendez le pied pour l'aligner avec la jambe) est 

appelée flexion plantaire. 

 

Figure 12. Extension / Flexion de l'épaule  
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Figure 13. Extension / Flexion de la hanche ) 

  

 

Figure 14. Extension / Flexion du coude  

 

2. Abduction / Adduction :  

Si on observe dans le plan frontal, le corps humain en position anatomique de 

référence, l'abduction correspond à une rotation latérale d'un segment corporel qui 

s'éloigne du corps. A l'inverse, l'adduction correspond à une rotation latérale qui 

rapproche le segment corporel du corps. La Figure 15 illustre ce mouvement 

articulaire au niveau de l'épaule et de la hanche. 

 

 

3. Rotation externe / interne :  

La rotation est un mouvement d’un os autour de son axe longitudinal et s'effectue 

dans le plan transversal. Lorsque la face antérieure de l'os tourne et s'éloigne de la 

ligne médiane du corps, on parle de rotation externe. À l'inverse, lorsque la face 

antérieure de l'os tourne et se rapproche de la ligne médiane, c'est la rotation interne. 
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Les articulations qui permettent les rotations externe et interne comprennent, entres 

autres, l'épaule (Fig. 16) et la hanche. 

 

Figure 15. Abduction / Adduction... (Cliquez sur l'image pour l'agrandir) 

  

 

Figure 16. Rotation Externe / Interne   
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Figure 17. Pronation / Supination 

 
 / Supination 4. Pronation 

Au niveau de l'avant-bras, la supination et la pronation désignent la position relative 

du radius et de l'ulna (les deux os de l'avant-bras). En supination, position anatomique 

de référence, le radius est latéral par rapport à l'ulna, et la paume de la main est 

orientée vers l'avant. En pronation, le radius passe en avant de l'ulna, et la main 

effectue une rotation interne, pour finalement que la paume soit orientée vers l'arrière 

(Fig. 17). 

 

 

Figure 18. Déformation de l'articulation du genou 

5. Valgus / Varus 

Varus et valgus caractérisent l'éloignement ou le rapprochement de la partie distale 

d'un segment par rapport à l'axe longitudinal du corps. Dans le cas du genou, le varus 

http://www.sci-sport.com/theorie/img/lightbox/t218.png
http://www.sci-sport.com/theorie/img/lightbox/t217.png
http://www.sci-sport.com/theorie/img/lightbox/t218.png
http://www.sci-sport.com/theorie/img/lightbox/t217.png


correspond à une rotation externe du fémur, ce qui éloigne latéralement l'articulation 

du genou se traduisant visuellement par des jambes arquées. A l'opposé, le valgus est 

une rotation interne du fémur qui rapproche le genou de l'axe longitudinal, avec pour 

résultat des genoux dits "cagneux" ou "en X" (Fig. 18). 

 

 

6. Inversion / Eversion :  

Ces deux termes sont spécifiques à l'articulation de la cheville. L'éversion (Fig. 19) 

correspond à une rotation externe latérale. Dans le cas de l'os du talon (le calcaneum), 

la plante de pied est orientée latéralement. À l'inverse, l'inversion (Fig. 20) est une 

rotation interne médiale. La plante de pied est orientée médialement. 

Vous avez sûrement remarqué que pour choisir une chaussure de sport, il est de plus 

en plus courant de parler de pieds "pronateurs", "supinateurs" ou "universel". Dans ce 

cas, la pronation correspond à une éversion du calcaneum, une dors  flexion de la 

cheville et une abduction de l'avant du pied. Le déroulé du pied s'effectue 

principalement sur l'intérieur du pied. Quant à la supination, elle comprend une 

inversion du calcaneum, une flexion plantaire de la cheville et une adduction de 

l'avant du pied. Le déroulé du pied s'effectue principalement sur l'extérieur du pied. 

 

Figure 19. Eversion de la cheville 
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Figure 20. Inversion de la cheville 

 

Figure 21. Circumduction   

 

7. Circumduction :  

La circumduction est un mouvement circulaire combinant les mouvements 

d’abduction, d’adduction, de flexion et d’extension de l’articulation. Par exemple, 

dessiner un cercle avec le membre supérieur tendu représente une circumduction 

(Fig. 21).  

On retrouve ce type de mouvement au niveau de l'épaule et de la hanche. 
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