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Dispositif de gymnastique pour Pexercice de I’équilibre, comportant deux surfaces aptes a pivoter
I’'une sur 'autre dans un mouvement de bascule.

Dispositif de gymnastique comportant deux susfaces (1, 2) dont 'une au moins est courbe, au moins
un plateau (10, 11) et au moins un moyen anti-glissement (3, 4).

Le plateau (10, 11) est supporté par une des surfaces (1, 2), le moyen anti-glissement (3, 4) assure un
pivotement sans glissement d'une surface (1, 2) sur lautre, le dispositif pouvant étre retourné pour
réaliser la méme fonction.

Ce dispositif est adapté & I'exercice de 'équilibre.

Jouve, 18, rue Saint-Denis, 75001 PARIS
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DISPOSITIF DE GYMNASTIQUE POUR L’EXERCICE DE L’EQUILIBRE, COMPORTANT DEUX
SURFACES APTES A PIVOTER L’UNE SUR L’AUTRE DANS UN MOUVEMENT DE BASCULE

La présente invention conceme un dispositif
d’exercice de I'équilibre & mouvements de rotation
cylindrigues ou sphériques constitué de deux surfa-
ces basculant I'une sur I'autre et de moyens destinés
a éviter les glissements de ces surfaces.

Un tel dispositif est adapté & la gymnastique
médicale ainsi qu’a l'entrainement sportif et & 'éduca-
tion des réflexes de I'équilibre.

Les dispositifs d’exercice de I’équilibre connus a
ce jour présentent de nombreux inconvénients,
notamment d’ergonomie et de sécurité. Certains font
usage d’une seule surface de roulement, ce qui exige
une parfaite planéité du sol. De par leur unique sur-
face, ces dispositifs peuvent, sous certaines inclinai-
sons, se dérober et provoquer la chute de I'utilisateur.
De plus, ils ne peuvent étre posés sur des surfaces
elles-mémes mobiles et ne permetient donc pas de
faire varier la difficulté par la modification du nombre
de degrés de liberté ou du degré de stabilité.

Le dispositif objet de la présente invention entend
remédier & ces inconvénients par la mise en oeuvre
de moyens adaptés. En particulier, les deux faces
externes du dispositif sont planes, ce qui permet la
superposition de différents dispositifs et évite, grace
2 la surface au sol, fout risque de dérobement. Peu
encombrant, le dispositif assure une grande sou-
plesse d'utilisation et de manipulation.

Le dispositif selon I'invention comporte deux sur-
faces dont 'une au moins est courbe, au moins un pla-
teau et au moins un moyen anti-glissement, et il se
caractérise essentiellement en ce que le plateau est
supporté par une des surfaces, en ce que le moyen
anti-glissement assure un pivotement sans glisse-
ment d'une surface sur I'autre, et en ce que le dispo-
sitif peut &tre retourné pour réaliser la méme fonction.

La description qui va suivre, faite en regard du
dessin annexé dans un but explicatif et nullement limi-
tatif, permettra de mieux comprendre les avantages,
buts et caractéristiques de I'invention.

Dans le dessin annexé:

- les figures 13, 1b et 1creprésentent, en coupe,

trois combinaisons de surfaces aptes & pivoter

I'une sur I'autre.

— les figures 2a a 2h représentent, en coupe, dif-

férents moyens anti-glissement utilisables dans

le dispositif selon I'invention.

- la figure 3 représente, en coupe, des moyens

de rappel non linéaires.

- les figures 4a, 4b et 4c représentent, en coupe,

différents moyens de solidarisation des surfaces.

- la figure 5 représente, en perspective, un pre-

mier mode de réalisation du dispositif selon

I'invention.

— lafigure 6 représente, en coupe vue de dessus,
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le dispositif de la figure 5.

—la figure 7 représente, en perspective, un

deuxiéme mode de réalisation du dispositif selon

invention.

- lafigure 8 représente une vue de dessus du pla-

teau intermédiaire utilisé dans le dispositif de Ia

figure 7.

- la figure 9 représente une vue en coupe d’un

troisiéme mode de réalisation du dispositif selon

invention.

~ lafigure 10 représente une vue de dessus de ce

méme dispositif.

~ lafigure 11 représente une vue en coupe d'une

variante du dispositif représenté 2 la figure 9.

- la figure 12 représente une vue de dessus du

dispositif de la figure 11.

-~ lafigure 13 représente, en perspective, un qua-

tritme mode de réalisation du dispositif selon

I'invention.

- lafigure 14 représente, en perspective, une sur-

face de roulement utilisable dans le dispositif

selon l'invention.

Dans les figures 1a, 1b et 1c sont représentées,
en coupe, frois combinaisons de surfaces aptes 3
basculer I'une sur I'autre. Un dispositif selon I'inven-
tion peut avoir, selon deux coupes perpendiculaires,
deux au choix des frois coupes représentées dans
ces figures, comme le montre le mode de réalisation
représenté en figure 14.

La figure la représente une surface supérieure 1
convexe et une surface inférieure 2 plane.

La figure 1b représente une surface supérieure 1
convexe et une surface inférieure 2 convexe.

La figure 1c représente une surface supérieure 1
convexe et une surface inférieure 2 concave.

Il est a noter que par renversement des figures la
et 1¢ on obtient deux combinaisons de surfaces sup-
plémentaires, mais le dispositif présentant ces cou-
pes étant retournable, ces nouvelles combinaisons
sont implicitement inclues dans celles représentées
en 1aet 1c.

Selon les modes de réalisation du dispositif selon
linvention, les surfaces utilisées présenteront, tour 3
tour et selon les directions des coupes, I'une des trois
coupes présentées dans les figures 1a, 1b et 1c.

Il est & noter que les segments d'ellipses repré-
sentés ne sont pas caractéristiques de I'invention et
que les serpents circulaires, paraboliques, hyperboli-
ques, exponentiels, logarithmiques, linéaires, ou
autres, ou toute combinaison de ces serpents
pourront constituer les coupes des surfaces utilisées
pour |a réalisation effective du dispositif objet de la
présente invention, tout en restant conformes a son
esprit.
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Dans les figures 2a & 2h sont représentés des
moyens anti-glissement, c'est-a-dire évitant les glis-
sements des surfaces 1 et 2 dans leur mouvement de
pivotement I'une sur I'autre.

Dans la figure 2a, on retrouve les surfaces 1 et 2
séparées par un moyen anti-glissement 3 solidarisé a
la surface supérieure 1 et un moyen anti-glissement
4 solidarisé a la surface inférieure 2, Ces moyens anti-
glissement 3 et 4 peuvent étre des fraitements de sur-
face anti-dérapants réalisés par dépdt ou coliage
d’une couche fine souple, par exemple de caoutchouc
ou de composés synthétiques ou naturels.

Dans la figure 2b les moyens anti-glissement 3 et
4 sont réalisés par moulage ou par abrasion de telle
maniére que les surfaces 1 et 2 ne sont pas lisses
mais présentent des irrégularités de petites dimen-
sions comme, par exemple, des aspérités ou des
rayures. Dans ce cas, les moyens anti-glissement 3
et 4 sont ces ensembles d'irrégularités ménagés res-
pectivement sur les surfaces 1 et 2, dont ils font partie
intégrante.

Dans la figure 2¢, les moyens anti-glissements 3
et 4 solidaires des surfaces 1 et 2 sont des engrena-
ges & dents de types connus.

Dans la figure 2d le moyen anti-glissement 4 est
constitué d’'un ergot ou d’'une dent, et le moyen anti-
glissement 3 d’'un creux en fond de dent.

Il est & noter que les moyens anti-glissement pré-
sentés dans cette figure 2d sont un cas particulier des
engrenages présentés en figure 2c.

Dans la figure 2e le moyen anti-glissement 3 soli-
daire de la surface 1 est une chaine de type connu,
tandis que le moyen anti-glissement 4 solidaire de la
surface 2 est un ensemble de dents adapté a la
chaine 3.

Dans la figure 2f les moyens anti-glissement 3 et
4 sont des sangles ou courroies croisées fixées cha-
cune par une de leurs extrémités a la surface 1 et par
I'autre extrémité a la surface 2.

Dans lafigure 2g les moyens anti-glissement sont
constitués de bielles croisées 5 et 5 solidarisées aux
surfaces 1 et 2 par des fixations 6, respectivement &'.

Dans la figure 2h le moyen anti-glissement est
constitué d’'un axe 8 coulissant en rotation sur deux
fixations 6 et 6’ liées respectivement & la surface 1 et
a la surface 2.

Il est & noter que les moyens anti-glissement pré-
sentés en regard des figures 2g et 2h ne peuvent
s'appliquer qu'a certaines formes de surfaces pour
lesquelles il existe deux ou un, respectivement, cou-
ples de points, chacun de ces couples ayant un point
lié & chaque surface, 1 ou 2, et ayant une longueur
invariable pendant le roulement d’'une surface sur
l'autre.

Dans un but de clarté de la description, les modes
de réalisation du dispositif objet de la présente inven-
tion présentés ci-aprés n'utiliseront qu'un des types
de moyens anti-glissement présentés ici, sans préju-
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ger du choix effectué pour la réalisation effective du
dispositif.

Dans la figure 3 sontreprésentés des moyens de
rappel non linéaires, c’est-a-dire dont la force de rap-
pel n'est pas proportionnelle a I'angle d’inclinaison
entre les surfaces 1 et 2.

Les moyens de rappel linéaires sont, en effet, de
types connus non rappelés ici. De plus les moyens de
rappel non linéaires sont mieux adaptés a Pefficacité
des exercices d’équilibre.

Dans la figure 3 sont représentées les surfaces 1
et 2 et un moyen de rappel 9 constitué d’une bande
élastique tendue enfre trois fixations dont les deux
extrémes, 6', sont solidarisées a la surface 2 et la
médiane, 6, a la surface 1.

Préférentiellement, la pesanteur constituera un
moyen de rappel adapté a des surfaces permettant
une stabilité propre. .

Les figures 4a, 4b et 4c représentent des moyens
de solidarisation permettant aux surfaces 1 et 2 de
rester solidaires, par exemple au cours d’un déplace-
ment du dispositif. Dans la figure 4a sont représen-
tées les surfaces 1 et 2 et un moyen de solidarisation
constitué de segments de bandes 7 croisées’solida-
risées chacune aux deux surfaces 1 et 2 par des fixa-
tions 6, respectivement 6.

Dans la figure 4b le moyen de solidarisation 7 est
constitué de sangles, de courroies ou de bandes croi-
sées fixées chacune par une de ses extrémités a la
surface 1 et par son autre extrémité a la surface 2.

Dans la figure 4c le moyen de solidarisation est
constitué d’un crochet 8’ fermé solidarisé a une fixa-
tion 6'de la surface 2 et coulissant sur une fixation 6
solidaire de la surface 1.

il est & noter que, parI'utilisation de fixations déta-
chables ou par lagage sur ces fixations des moyens
de solidarisation décrits en regard des figures 4a et
4b, les moyens de solidarisation peuvent étre amovi-
bles.

La figure 5 représente, en perspective, un pre-
mier mode de réalisation du dispositif selon I'invention
a surfaces de pivotement sphériques. Ce dispositif
comporte un plateau supérieur 10, un plateau infé-
rieur 11, deux surfaces sphériques 1 et 2, un moyen
anti-glissement constitué de dents arrondies 3 prolon-
geant la surface 1, de dents arrondies 4 prolongeant
la surface 2, et de creux en fond de dent 12. Les creux
enfond de dent 12 sont sur les surfaces 1 et 2 en face
des dents 4 et 3, respectivement, de telle maniére que
les dents 3 et 4 viennent au cours des mouvements
de pivotement dans les creux en fond de dent 12
empéchant tout glissement latéral des surfaces 1 et
2. Les dents 3 et 4 entre elles empéchent les glisse-
ments en rotation autour du point de contact des sur-
faces 1 et 2. Les moyens anti-glissement 3, 4 et 12 ont
dans ce cas une symétrie de rotation adaptée 2 la
forme sphérique des surfaces 1 et 2, ainsi qu'a la
forme du dispositif complet qui posséde une symétrie
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de rotation autour d’'un axe vertical.

Le fonctionnement du dispositif est simple : I'uti-
lisateur prend place, par exemple sur un pied, surle
plateau supérieur 10 et contréle par ses mouvements,
sa position d’équilibre. Il entraine ainsi ses réflexes
d'équilibre et ses muscles, notamment ceux de la
jambe.

Il est & noter que le dispositif peut donner lieu 2
une variante ne présentant pas de symétrie plane par
rapport au plan tangent aux surfaces 1 et 2 a leur point
de contact. En particulier, les surfaces peuvent ne pas
avoir la méme hauteur et les plateaux 10 et 11 peu-
vent avoir des épaisseurs différentes. Une telle carac-
téristique d’asymétrie permet, par retournement, de
modifier le degré de stabilité du dispositif et par
conséquent de changer la difficulté des exercices.

Sur la figure 6 on retrouve la surface 2, les dents
3 et 4, les creux en fond de dent 12.

La figure 7 représente une vue en perspective
d’un deuxiéme mode de réalisation du dispositif selon
Pinvention comportant deux surfaces cylindriques et
un plateau intermédiaire.

Ce dispositif comporte un plateau supérieur 10,
un plateau inférieur 11, une surface cylindrique supé-
rieure 1, une surface cylindrique inférieure 2, un pla-
teau intermédiaire 13, un moyen anti-glissement
constitué de creux en fond de dent 14 & la surface du
plateau intermédiaire et de quatre dents 3 et 4, soli-
darisées deux 2 deux aux surfaces cylindriques 1,
respectivement 2, un moyen de solidarisation 7 cons-
titué d’'une bande fermée reliant, en suivant les surfa-
ces de pivotement 1 et 2, les extrémités des plateaux
10 et 11, cette bande étant croisée dans chaque inter-
valle entre les surfaces 1 et 2,

La figure 8 représente, en vue de dessus, le pla-
teau intermédiaire 13 de ce dispositif.

Ce plateau intermédiaire 13 est circulaire et
comporte, sur chacune de ses faces, huit creux en
fond de dent 14 servant de moyen anti-glissement,
ces creux 14 étant positionnés sur un cercle concen-
trique du cercle périmétrique dudit plateau intermé-
diaire 13.

Selon les creux en fond de dent 14 utilisés, la
combinaison des mouvements des surfaces 1 et 2 par
rapport au plateau intermédiaire 13 donne des pivo-
tements cylindriques ou sphériques. Dans le cas oll
les axes des surfaces cylindriques 1 et 2 forment un
angle de 45 degrés, le pivotement est sphérique avec
un axe de stabilité faible et un axe de stabilité forte.

Ce deuxitme mode de réalisation présente
P'avantage de comporter deux surfaces 1 et 2 identi-
ques et de comporter un moyen de solidarisation 7
facile a mettre en place et & remplacer. Un autre avan-
tage de ce deuxiéme mode de réalisation est la pos-
sibilité d’utiliser un ou deux degrés de libertés et des
stabilités modifiables selon les angulations respecti-
ves des surfaces 1 et 2. De plus, en utilisant des pla-
teaux 10 et 11 d'épaisseurs différentes, le
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retournement du dispositif modifie sa stabilité.

La figure 9 représente une vue en coupe d’un troi-
siéme mode de réalisation du dispositif & deux surfa-
ces identiques et cylindriques. On retrouve dans cette
figure un plateau supérieur 10 et un plateau inférieur
11, une surface cylindrique supérieure 1 et une sur-
face cylindrique inférieure 2, un moyen anti-glisse-
ment constitué de dents 4 et de creux en fond de dent
15 et un moyen de solidarisation 7 constitué d'une
bande croisée lacée sur les surfaces 1 et2 a chacune
de leurs extrémités.

La figure 10 représente une vue de dessus de ce
troisitme mode de réalisation du dispositif. On y
retrouve les éléments de la figure 9, pami lesquels le
moyen anti-glissement dontles dents 4 etles creux en
fond de dent 15 sont disposés sur un cercle.

La figure 11 représente une vue en coupe d'une
variante de ce troisiéme mode de réalisation du dis-
positif. Par rapport & la vue décrite en figure 9, |a par-
tie haute, comprenant le plateau 10, la surface 1, et
ies creux en fonds de dent 15 a effectué une rotation
d’un quart de tour par rapport & un axe vertical pas-
sant par les centres des plateaux 10 et 11.

La figure 12 représente une vue de dessus du
troisiéme mode de réalisation du dispositif selon la
configuration de la figure 11.

L'ensemble des figures 9, 10, 11 et 12 permet de
comprendre les avantages du troisiéme mode de réa-
lisation, & deux surfaces identiques et & un ou deux
degrés de liberté, au choix. De plus, les plateaux 10
et 11 ayant des épaisseurs différentes, le retourne-
ment du dispositif permet de modifier la stabilité du
dispositif et de I'utilisateur.

La figure 13 représente en perspective, un qua-
triéme mode de réalisation du dispositif selon I'inven-
tion, comportant deux surfaces identiques. On y
retrouve les plateaux supérieur 10 et inférieur 11 des
surfaces 1 et 2 cylindriques, deux dents 3 et 4 placées
chacune sur une des surfaces 1, respectivement 2, et
deux creux en fond de dent 16 placés chacun sur une
des surfaces 1 et 2, en regard des dents 3.

Les surfaces 1 et 2 sontidentiques, ce qui est pré-
férentiel pour une réalisation aisée du dispositif. Par
contre les plateaux 10 et 11 ont des épaisseurs diffé-
rentes, de maniére que, par retournement du dispo-
sitif, la stabilité de son équilibre soit modifiable.

Enfin, la figure 14 représente, en perspective,
une surface de pivotement particuliére, dite *en selle"
dont les coupes perpendiculaires sont opposées,
l'une étant concave et 'autre convexe.

Les surfaces susceptibles d'y étre associées
pour réaliser un dispositif conforme & I'invention peu-
vent étre "en selle” ou cylindrique. Dans ce deuxiéme
cas, I'équilibre est stable.

En effet, en 'absence de force de rappel interne
au dispositif, telle que celle présentée par exemple en
figure 3, la stabilité du dispositif dépend des formes
des surfaces 1 et 2 et des positions du centre de gra-
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vité de la partie supérieure du dispositif.

Les remarques suivantes permettent de mieux
comprendre les avantages du dispositif selon I'inven-
tion. Les plateaux 10 et 11 permettent la réversibilité
du dispositif et par conséquent, en cas d’asymétrie du
dispositif par rapport a un plan horizontal passant par
leur point de contact au repos, une variation du degré
de stabilité du dispositif et de I'intensité des forces de
rappel gravitationelles. De plus, les plateaux 10 et 11
permettent la superposition de deux dispositifs de
maniére a augmenter le nombre de degrés de liberté,
par exemple en conjonction avec un dispositif & mou-
vements de translation.

Il est & noter que les moyens anti-glissement, les
moyens de rappel et les moyens de solidarisation
peuvent avoir une symétrie de rotation.

L'utilisation de cales souples ou rigides glissées
entre les surfaces 1 et 2 permet de bloquer un degré
de liberté rapidement. Quand deux degrés de liberté
sont utilisés, les forces de rappel, gravitationelles ou
internes, peuvent étre différentes selon les degrés de
liberté, comme cela a été précisé par exemple dans
la description du dispositif représenté a la figure 7.

Les moyens de rappel peuvent n’étre constitués
que de la seule force de la pesanteur associée a des
formes de surfaces 1 et 2 adaptées.

La combinaison de ces moyens avec ceux pré-
sentés ci-dessus reste conforme a I'esprit de I'inven-
tion, ainsi que toute combinaison utilisant les moyens
et surfaces décrits en regard des figures 1a a 4c.

Drautre part il est possible de réaliser un dispositif
selon I'invention par superposition d’au moins deux
dispositifs existants dont les plateaux extérieurs (10,
11) sont adaptés & rendre possible une telle superpo-
sition.

Revendications

1) Dispositif de gymnastique comportant deux
surfaces (1, 2) dont 'une au moins est courbe, au
moins un plateau (10, 11) et au moins un moyen anti-
glissement (3, 4), caractérisé en ce que le plateau (10,
11) est supporté par une des surfaces (1, 2), en ce
que le moyen anti-glissement (3, 4) assure un pivote-
ment sans glissement d’'une surface (1, 2) sur l'autre,
et en ce que le dispositif peut &tre retourné pour réa-
liser la mé&me fonction.

2) Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'il comporte un moyen de solidarisation (7)
des surfaces (1, 2) adapté a lier les surfaces (1, 2)
sans géner leur pivotement.

3) Dispositif selon la revendication 1 ou la reven-
dication 2, caractérisé en ce que le moyen anti-glis-
sement (3, 4) est constitué d’au moins une dent (3) et
d’un creux en fond de dent (4) placés chacun sur une
des surfaces (1, 2), en regard I'un de l'autre.

4) Dispositif selon I'une quelconque des revendi-
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cations précédentes, caractérisé en ce que le nombre
de degrés de liberté est modifiable par rotation d’'une
des surfaces (1, 2) par rapport 2 l'autre, autour d’'un
axe de rotation vertical.

5) Dispositif selon I'une quelconque des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce qu'il est asy-
métrique par rapport au plan tangent aux deux
surfaces (1, 2) en leur point de contact et que, par
retournement, ia stabilité de I'oscillation de la surface
(1, 2) sur l'autre est modifiable,

6) Dispositif selon 'une quelconque des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce qu'il posséde
un moyen de rappel (9, 6) non linéaire.

7) Dispositif selon 'une quelconque des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce qu'il comporte
un plateau intermédiaire (13) sur les deux faces
duquel pivotent les surfaces (1, 2), le nombre de
degrés de liberté dépendant des positions des surfa-
ces (1, 2) par rapport au plateau intermédiaire (13).

8) Dispositif selon I'une quelcongue des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce que le moyen
anti-glissement (3, 4) est une couronne de dents (3)
et de creux en fond de dent (4) alternées sur chacune
des surfaces (1, 2) de pivotement.

9) Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce que le moyen de solidarisation (7) des surfaces
(1, 2) consiste en une sangle reliant les extrémités
des plateaux (10, 11) en suivant les surfaces de pivo-
tement (1, 2), et croisée dans chaque intervalle entre
les surfaces (1) et (2).
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Y FR-A-2 089 876 (KETTLER) 1
* page 2, ligne 18 - page 3, ligne 26 *
* page 4, 1igne 8 - 1igne 11 *
* figures 1-3 *
i DOMAINES TECHNIQUES
Y DE-A-1 428 817 (DOUGLAS) 1 RECHERCHES (Int. QL5 )
* page 7, ligne 16 - page 8, 1igne 3 *
* figure 5 * AG3B
P,X, FR-A-2 644 071 (COLLET) 1-9
L
*en entier*
Le présent rapport a été étahli pour toutes les revendications
Lioe de Ia recherche Daiz & ackivement de 1z racherche Evcaminstonr
LA HAYE 25 JUILLET 1991 Schinleben J .E.F,
CATEGORIE DES DOCUMENTS CITES T : théorie ou principe i Iz base de I"invantion
E : document de brevet antérieur, mais publié d Is
X : particulidrement pertinent 1 Iui seul date de dépOt ou apris cette date
Y : particuliéremsent nent en combinaison avec un D : cité dans la demande
sutre document de 1a méme catégorie L ; cité pour d’autres raisons
A : arriére-plan technologique
O : divulgation non-écrite & : membre de ]a méme famille, document correspondant
P : document intercalzire
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