% }'\ LaYal

Classification des sieges uniskis
pour les personnes handicapées

A. Le Bot!, T. Mathial, H. Zahouanil, L. Billet?

1 Laboratoire de tribologie et dynamique des systemes
CNRS Ecole centrale de Lyon

2 EDF-R&D, Analyse mécanique et acoustique

A. Le Bot, CNRS




Objectif

Permettre aux personnes handicapees des membres
inférieurs de pratiquer le ski alpin.

Participer au support technique de I’ équipe de France
handisport pour le plus haut niveau de la compétition.
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ks Lillehammer 1994

Ludovic REY-ROBERT

Double médaillé d’or en descente et
slalom spécial catégorie LW12 a
Lillehammer.

Photo A. Le Bot

Ici lors de |’ épreuve de descente des jeux
de Lillehammer 1994.

Alain MARGUERETTAZ

Medaillé de bronze au slalom géant categorie
LW12 a Lillehammer.

Ici lors de |’ épreuve de descente de
Lillehammer 1994. N
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Bras oscillant
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Parallélogramme avant

Paralléelogramme arriéere
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Cinématique et

Le X déformable

Liaison glissiére
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Dynamique

1. Comportement vibratoire (réponse frequentielle)

Assurer :
e |a stabilité du skieur e faible mouvement du siege
e |”adhérence du ski e retour rapide de la semelle

/V aviter les resonances

Spectre d’excitation |
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Excitation [5 Hz — 20 Hz]
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Dynamique
2. Comportement transitoire (réponse impulsionnelle)

Assurer :
e |a sécurité du skieur
e |a stabilité de I’ engin

/V éviter le talonnage

e minimiser |’ accélération
e retour rapide a I’ équilibre

eamortissement critique ou sur-critique

eraideur fortement non-linéaire
egrand débattement

+70% de raideur en fin de course
A. Le Bot, CNRS



% Suspension

e suspension oléo-pneumatique
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Ergonomie

eAssiette réglable
eJambes repliees
eCentre de graviteé bas

Prise des telésieges, téléskis et telécabines
Différents handicaps

Positionnement sur le centre d’ appui du ski
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S Conception

Position descente

Position télésiége

Vue en coupe du mécanisme
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Structure mécano-soudée
Alliages d’ aluminium pour le chassis - Acier pour le cadre.
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Denis Barbet,
médaille de bronze en descente aux jeux de Turin 2006
A. Le Bot, CNRS
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