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I. INTRODUCTION

La Stimulation Électro-Fonctionnelle (SEF) est une tech-
nique largement utilisée en particulier pour le traitement
thérapeutique de la déficience musculaire (rééducation)[1].

Les dispositifs technologiques actuels sont basés sur une
architecture centralisée et filaire, constituant un obstacle à la
mobilité. Ils déroulent un profil de stimulation programmé
non modifiables en temps-réel et permettent parfois de faire
de l’acquisition de signaux physiologiques ou physiques.

Cependant, les applications potentielles des technologies
de SEF [1], [2], pour les personnes déficientes requièrent
un contrôle plus sophistiqué en boucle fermée et en temps
réel (modulation de la stimulation en fonction d’informations
capteurs), pour une SEF plus efficace sur un plan physiolo-
gique. De plus, dans le cadre du mouvement il faut pouvoir
coordonner la stimulation sur plusieurs muscles différents
impliqués dans le mouvement concerné.

Pour répondre à ce besoin nous avons conçu et développé
en partenariat avec la société Vivaltis, un nouveau dispositif
basé sur une architecture de SEF distribuée (SENIS).

II. TRAVAUX

A. Architecture de SEF distribuée

Dans l’architecture de SEF externe distribuée, un contrô-
leur pilote un ensemble d’unités réparties et autonomes
(URs), aussi baptisées "PODs R©", qui disposent de moyens de
traitement et de communication ainsi que d’une électronique
de stimulation et/ou d’acquisition. La communication au sein
de l’architecture est basée sur une solution conforme au
modèle OSI réduit (couches Physique, MAC et Application) ;
la couche MAC de cette pile protocolaire assure un accès
déterministe au médium et permet au contrôleur de travailler
avec des groupes d’URs [3].

Sous le pilotage du contrôleur, l’UR assure donc loca-
lement la réalisation de la stimulation et/ou de la mesure.
De fait, cette solution répond aux besoins de mobilité (sans-
fil), de coordination de l’activité de plusieurs sites (sur le
corps humain) et de contrôle en ligne des paramètres de
stimulation.

B. Réalisation

Cette architecture a été réalisée par Vivaltis. Le contrôleur
de SEF assure le contrôle de l’application et du réseau de
PODs ; il est connecté via un lien USB avec l’ordinateur
du praticien qui définit l’application de SEF et la paramètre
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selon le patient. Ce contrôleur communique avec les PODs
via un lien RF 2,4 GHz (standard IEEE 802.15.4). Chaque
POD comprend une carte mère qui assure traitements et
communication, et une carte fille propre à la fonction à réa-
liser (stimulation ou acquisition). L’intégration de nouveaux
capteurs et/ou actionneurs est donc possible.

III. EXPLOITATION

Sur un POD, différentes formes de profils de stimulation
(biphasique, exponentielle etc...) sont programmables. Les
paramètres de stimulation (fréquence, amplitude, largeur
d’impulsion et sens du courant) et d’acquisition (fréquence
d’acquisition, gain) sont totalement modifiables. Le contrô-
leur peut donc configurer, programmer, et modifier dynami-
quement ces paramètres sur un ensemble de PODs.

Un travail de caractérisation de la qualité de service (QoS)
est actuellement réalisée sur cette architecture afin d’assurer
son adéquation pour les applications visées et d’étudier les
stratégies de gestion du réseau et de contrôle.

IV. CONCLUSION

Ce nouveau dispositif technologique de SEF externe,
exploitable aujourd’hui dans un contexte de rééducation
thérapeutique et de suppléance fonctionnelle, constitue un
outil ouvert pour les chercheurs, et les praticiens, afin de
relever les défis du développement d’algorithmes de contrôle
en boucle fermée pour des applications cliniques.

La suite de notre travail est de mettre en place ce contrôle
multi-site et sa supervision, selon l’évolution dynamique de
la QoS dont notamment les variations de temps de communi-
cation sur le réseau sans fil. Pour les applications envisagées
[4], la dynamique du muscle, les délais de traitement et
de communication, sont des composantes importantes dans
l’adéquation de la commande proposée [2], [5].
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