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Objectifs : Les personnes amputées transfémorale (TF) présentent souvent des anomalies de la 

marche observables sur les paramètres spatio-temporels ; associées à un risque accru de chute 

(Tura et al., 2010). Leur suivi doit être continu, peu intrusif et réalisé lors des activités de la vie 

quotidienne. La prothèse SYNSYS (Proteor) récemment commercialisée, intègre plusieurs 

capteurs dont les données ont été collectées lors d’une étude clinique (Requena et al., 2024).  

Question de recherche : peut-on exploiter les capteurs embarqués dans la prothèse SYNSYS 

pour extraire des caractéristiques temporelles de la marche ? 

Méthode : Un jeu de données « parcours » a été collecté en laboratoire, dans des conditions 

contrôlées (marche à plat, escaliers, pentes) auprès de 11 TF (180s par sujet). Il contient des 

données des capteurs embarqués (accéléromètre, capteur de moment, gyroscope, extension) 

complété par des semelles instrumentées (Loadsol, Novel). Un second jeu, enregistré en vie 

quotidienne chez 8 TF (22 jours de port / sujet) contient uniquement les données des capteurs 

embarqués. La machine d’état de la prothèse (Durrafourg 2021), basée sur des seuils appliqués 

aux signaux des capteurs, a permis de détecter les cycles de marche et d’estimer le temps de 

foulée et sa variabilité (écart-type).  

Résultats : En laboratoire, le détecteur reconnait 60% des cycles (rappel = 60 %) sans fausse 

détection (précision = 100 %).  La limite de concordance avec la référence est de ±72 ms pour 

le temps de foulée et ±22 ms pour sa variabilité. En vie quotidienne, la durée moyenne du temps 

de foulée est de 1,24 s avec une variabilité de 0,12 s.  

 

 

Figure 1 : Graphique de Bland Altman du temps de foulée  

Conclusions : La machine d’état intégrée permet une estimation fiable du temps de foulée et 

sa variabilité. L’intégration de méthodes d’apprentissage automatique pourrait permettre 

d’extraire d’autres paramètres temporels (temps d’appui, temps d’oscillation) et spatiaux 

(longueur du pas), liés au risque de chute chez les amputés transfémoraux. 
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