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Conférence 04 : les Plans et les axes de référence

En biomécanique, I'analyse descriptive d'une position ou d'un mouvement dans
I'espace doit étre compréhensible par tous. Pour cela, une codification du langage a

été mise en place afin gque toutes les personnes désireuses de communiquer entre elles
sur I'analyse du mouvement puissent se faire comprendre clairement.

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

terminologie scientifique spécifique utile a une bonne compréhension de la
description anatomique d'une position ou d'un mouvement.

Figure 1. Position anatomique de réference.

l. 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 a I'observateur (i.e., comment I'observateur
voit le sujet : de face, de dos, de 3/4, latéralement, etc.) et de quelle maniére le sujet




effectue son mouvement (e.g., le sujet effectue une rotation mais est-ce d'avant en
arriére, de droite a gauche ?). Pour répondre a ces interrogations, nous allons nous
servir des plans et des axes de référence qui sont définis par rapport a la position
standard anatomique humaine, position dite de Paul Poirier.

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

1. Le sujet est en position debout, face a I'observateur.

2. Le regard est droit, a I'horizontale, tourné vers 1’avant, perpendiculaire au
grand axe du corps.

les bras sont sur les cétés, étendus le long du corps.

Les paumes des mains sont tournées vers 1’avant, c'est-a-dire en supination.

: Les pieds sont serrés et paralleles. Leurs pointes sont [égérement écartées.

. Les plans:

A 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. lls sont représentés en Figure 2 et décrits ci-apres. 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 symetriques, droite et gauche (Fig. 2). C’est dans ce plan que des activités
telles que la marche, la course a pied et le saut en longueur par exemple sont le
plus souvent étudiées.

B oA W

Plan frontal

Ko —a o/_Plan sagittal

Plan transversal f

Figure 2. Les plans

b. Le plan frontal :

C'est un plan vertical perpendiculaire au plan sagittal qui divise le corps en deux
parties symetriques, 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
course a pied, I'aire projetée des cyclistes ou la torsion des chevilles sont étudieés.
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c. Le plan transversal :

C'est un plan horizontal, paralléle au sol, qui divise le corps en deux parties
symétriques, supérieure (du cété de la téte) et inférieure (du c6té 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 paralléles a 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-a-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 a 1’axe. Les axes peuvent étre définis par
I’intersection de deux plans, par exemple, I'axe longitudinal est a I'intersection du
plan sagittal et du plan frontal. Les axes anatomiques de référence sont au nombre
de 3 : antéro-posterieur, transversal et longitudinal (Fig. 3). lls sont definis
perpendiculairement aux plans de que nous venons de décrire.

Axe longitudinal

Axe antéro-postérieur Axe transversal

Figure 3. Les axes
a. L'axe antéro-postérieur :
Il passe horizontalement d'arriére en avant et est formé par I'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 a droite et est formé par I’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 forme par I'intersection des plans sagittaux
et frontaux. Il est perpendiculaire au plan transversal (Fig. 3).
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Conférence 04 : Mouvements articulaires :

Le corps possede 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 précedente. Une bonne connaissance des mouvements anatomiques est
nécessaire pour réaliser une analyse descriptive correcte des mouvements humains.
Chague 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 1’individu sur la performance.

1. Flexion / Extension :

La flexion est un mouvement qui diminue l'angle au niveau de 1’articulation en
mouvement en rapprochant les uns des autres les segments d'un membre. Tandis que
I'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 I'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 I'épaule et de
la cheville. En effet, la flexion de I'épaule est souvent appelée antépulsion, et
I'extension de I'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 I'extension
de la cheville (i.e., lorsque vous tendez le pied pour I'aligner avec la jambe) est
appelée flexion plantaire.

Axe longitudinal

Plan sagittal o

[~

‘/‘ Flexion de I'épaule
{ou antépulsion)

\ Extension de I'épaule
(ou rétropulsion)

Figure 12. Extension / Flexion de I'épaule
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Axe longitudinal

Plan sagittal

R

Flexion de la hanche

Extension de la hanche

Figure 13. Extension / Flexion de la hanche )

Axe longitudinal

Plan sagittal

Flexion du coude
y’_ﬂxtenston du coude

Figure 14. Extension / Flexion du coude

2. Abduction / Adduction :

Si on observe dans le plan frontal, le corps humain en position anatomique de
référence, I'abduction correspond a une rotation latérale d'un segment corporel qui
s'éloigne du corps. A l'inverse, I'adduction correspond a une rotation latérale qui
rapproche le segment corporel du corps. La Figure 15 illustre ce mouvement

articulaire au niveau de I'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 I'os tourne et s'éloigne de la
ligne médiane du corps, on parle de rotation externe. A l'inverse, lorsque la face
anterieure de I'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, I'épaule (Fig. 16) et la hanche.

Axe longitudinal
Plan frontal

de I'épaule . f

Abduction /g‘ %/\&
B

' oo —

-2 \ A~
= fy 1 g S
Adduction ﬁ\ Abduction de la hanche

de I'épaule \
Q iy

Adduction
gie la hanche

B —

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

Axe antéro-postérieur

Plan transversal, vue supérieure

Rotation
’ interne
Rotation | -
externe

Figure 16. Rotation Externe / Interne
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Plan frontal

Axe longitudinal
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Supination
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Pronation

Figure 17. Pronation / Supination

4. Pronation / Supination -

Au niveau de l'avant-bras, la supination et la pronation désignent la position relative
du radius et de I'ulna (les deux os de I'avant-bras). En supination, position anatomique
de référence, le radius est latéral par rapport a l'ulna, et la paume de la main est
orientée vers l'avant. En pronation, le radius passe en avant de I'ulna, et la main
effectue une rotation interne, pour finalement que la paume soit orientée vers l'arriére

(Fig. 17).

Plan frosal

VARUS

Ao longitudinal

NORMAL

Figure 18. Déformation de l'articulation du genou

5. Valgus / Varus

YALGUS

Varus et valgus caractérisent I'éloignement ou le rapprochement de la partie distale
d'un segment par rapport a I'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 a une rotation externe du fémur, ce qui éloigne latéralement I'articulation
du genou se traduisant visuellement par des jambes arquées. A I'opposé, le valgus est
une rotation interne du fémur qui rapproche le genou de I'axe longitudinal, avec pour
résultat des genoux dits "cagneux" ou "en X" (Fig. 18).

6. Inversion / Eversion :

Ces deux termes sont spécifiques a l'articulation de la cheville. L'éversion (Fig. 19)
correspond a une rotation externe latérale. Dans le cas de I'os du talon (le calcaneum),
la plante de pied est orientée latéralement. A I'inverse, l'inversion (Fig. 20) est une
rotation interne médiale. La plante de pied est orientée médialement.

Vous avez slrement 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 a une éversion du calcaneum, une dors flexion de la
cheville et une abduction de lI'avant du pied. Le déroulé du pied s'effectue
principalement sur I'intérieur du pied. Quant a la supination, elle comprend une
inversion du calcaneum, une flexion plantaire de la cheville et une adduction de

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

Axe longitudinal
Plan frontal, vue postérieure

Figure 19. Eversion de la cheville
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INVERSION

Figure 20. Inversion de la cheville

Axe longitudinal
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CIRCUMDUCTION DE L'EPAULE

Figure 21. Circumduction

7. Circumduction :

La circumduction est un mouvement circulaire combinant les mouvements
d’abduction, d’adduction, de flexion et d’extension de I’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 I'épaule et de la hanche.
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