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Description

Domaine technique

[0001] La présente invention concerne un dispositif
d’obtention d’informations nécessaires a une représen-
tation en 3D (en trois dimensions) de la topographie d’un
mur artificiel d’escalade.

Technique antérieure

[0002] Depuisladémocratisation de I'escalade vers la
fin des années 70, les grimpeurs ont toujours cherché a
visualiser avec précision et a 'avance les voies d’esca-
lade afin d’envisager sereinement leur ascension. Cette
volonté a été d’autant plus grande avec I'apparition des
murs artificiels d’escalade.

[0003] A cetégard, ces derniers se composent classi-
quement d’un assemblage de panneaux de bois d’'une
épaisseur allant de quinze a trente millimétres et com-
portant un maillage régulier de trous disposés tous les
quinze a vingt-cing centimetres. Lesdits trous sont aptes
a recevoir des inserts de préférence métallique qui per-
mettront de fixer a I'aide de vis des prises sur lesdits murs
artificiels d’escalade. Par ailleurs, les prises se compo-
sent généralement d’un corps en résine pourvu d’un ori-
fice central apte a coopérer avec une vis pour assurer
leur fixation, ledit corps comprenant une partie extérieure
destinée a supporter un grimpeur et une face de montage
sensiblement plane apte a coopérer avec ledit mur d’es-
calade.

[0004] Toutefois, une fois les prises mises en place
sur le mur artificiel par un ouvreur, il est tres difficile de
prévisualiser un parcours d’escalade donné, car lesdites
prises sont positionnées de fagon plus ou moins précise
par ledit ouvreur et peuvent pivoter dans le temps, a cau-
se notamment d’un desserrage intempestif de leur vis de
fixation.

[0005] La publication "Static pose reconstruction with
aninstrumented bouldering wall" de Aladdin et Kry (2012)
présente un mur artificiel d’escalade comportant une plu-
ralité de prises, montées chacune sur un support frontal
fixé a un capteur de force et de couple. La position et
I'orientation de chaque capteur sont obtenues par cali-
bration et utilisées pour permettre de mesurer les forces
et couples appliqués par le grimpeur sur les prises as-
sociées lors de sa progression le long du mur dans un
référentiel associé au systeme de capture de mouve-
ment.

Exposé de I'invention

[0006] La présente invention a pour but de pallier I'in-
convénient précédemment cité et de proposer un dispo-
sitif de représentation en 3D de la topographie d’un mur
artificiel d’escalade, ledit dispositif étant facile a mettre
en oeuvre et permettant notamment une topographie
avec une mise a jour automatique et en temps réel dés
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qu’une prise est remplacée ou a une nouvelle position
angulaire.

[0007] Conformémental'invention,ilestdonc proposé
un dispositif d’'obtention d’informations nécessaires a
une représentation en 3D de la topographie d’'un mur
artificiel comportant une pluralité de prises remarquable
en ce qu’il comporte au moins un capteur de mesure de
I'orientation angulaire de I'une des prises du mur artificiel
autour d’un axe sensiblement perpendiculaire audit mur,
un marqueur solidaire de la prise associée au capteur et
contenant des informations relatives a ladite prise et au
moins un parameétre permettant d’identifier cette dernie-
re, et un lecteur de signal apte a lire les données conte-
nues dans le marqueur.

[0008] De maniere avantageuse, chaque prise est
équipée d’'un capteur de mesure de l'orientation angu-
laire, ledit capteur étant solidaire au moins en partie de
ladite prise.

[0009] Selon un mode de réalisation préféré, chaque
capteur permet de mesurer I'orientation angulaire de la
prise associée par rapport a un axe de référence, avan-
tageusementI’axe horizontal, et est du type inclinométre.

[0010] Selon un mode de réalisation préfére, les cap-
teur et marqueur ne forment alors qu’une seule et méme
piece.

[0011] Ledit lecteur de signal est avantageusement

une carte émettrice de radiofréquences afin de permet-
tre, d’'une part, une activation au moins du marqueur en
lui fournissant notamment I'énergie dont il a besoin et,
d’autre part, la lecture des informations qu’il contient, dés
que la prise est a proximité immédiate dudit lecteur.
[0012] Le dispositif comporte en outre un boitier de
commande des différents lecteurs apte a collecter les
mesures de I'orientation angulaire des différentes prises
effectuées par les capteurs.

[0013] De méme, ledispositif comprend de préférence
une interface logicielle multiplateforme. Cette derniere
estréalisée avantageusement sous laforme d’'un serveur
web embarqué dans ledit boitier de commande.

[0014] Selon un mode de réalisation préféré, le dispo-
sitif comporte une borne interactive permettant de visua-
liser la topographie en 3D du mur artificiel, ledit boitier
de commande comportant un moyen de connexion per-
mettant a la borne d’étre connectée a ladite interface
logicielle embarquée via un protocole sans fil, du type
"WIFI", ou via des cables "ETHERNET".

Description sommaire des figures

[0015] D’autres avantages et caractéristiques ressor-
tiront mieux de la description qui va suivre d’une variante
d’exécution d’un dispositif d’obtention d’informations né-
cessaires a une représentation en 3D de la topographie
d’'un mur artificiel d’escalade selon l'invention en réfé-
rence aux figures suivantes :

- lafigure 1 estune vue en perspective d’'un mur d’es-
calade équipé d’'un dispositif de représentation en
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3D de la topographie d’'un mur artificiel d’escalade
selon l'invention et d’'une borne d’interface logicielle
associée ;

- lafigure 2 est une section verticale d’'une des prises
de la figure 1.

Meilleure maniere de réaliser I'invention technique

[0016] On décrira ci-aprés un dispositif d’obtention
d’informations nécessaires a une représentation en 3D
de la topographie d’'un mur artificiel d’escalade vertical.
Ilvade soi que le mur surlequel est disposé ledit dispositif
pourra également étre plus ou moins incliné, les termes
tels que, par exemple, vertical et/ou horizontal seront
alors a adapter en fonction de l'inclinaison dudit mur.
[0017] Sur les figures 1 et 2, on a représenté un dis-
positif 1 d’obtention d’informations nécessaires a une re-
présentation en 3D de la topographie d’'un mur artificiel
2 selon I'invention. Ledit mur artificiel 2 se compose d’un
assemblage de panneaux 4 de bois comportant un
maillage régulier de trous 5, par exemple, permettant la
fixation de prises 6 a I'aide de vis 7 notamment.

[0018] Le dispositif 1 comporte au moins un capteur 8
de mesure de 'orientation angulaire de I'une des prises
6 du mur artificiel 2 autour d’'un axe sensiblement per-
pendiculaire auditmur 2, cet axe d’orientation correspon-
dant de maniére classique a I'axe longitudinal de la vis
7 de fixation de ladite prise 6, ledit capteur 8 étant ali-
menté par une source d’énergie telle que par exemple
le réseau électrique urbain. On comprend bien que cha-
que prise 6 est avantageusement équipée d’un capteur
8 de mesure de l'orientation angulaire, ledit capteur 8
étant solidaire au moins en partie de ladite prise 6.
[0019] Selon un mode de réalisation préféré, chaque
capteur 8 permet de mesurer l'orientation angulaire de
la prise 6 associée par rapport a un axe de référence,
avantageusement I'axe horizontal, et est du type inclino-
métre.

[0020] Toutefois, sans sortir du cadre de la présente
invention, ledit capteur 8 peut étre d’un autre type tel que,
par exemple, un capteur angulaire permettant de mesu-
rer 'orientation angulaire de la prise 6 associée par rap-
port a une position donnée.

[0021] On comprend bien que le capteur 8 selon I'in-
vention est intéressant car il est un capteur qui donne,
directement et avec précision, la mesure de I'orientation
angulaire de la prise 6 associée sans avoir besoin d’'ef-
fectuer de nombreux essais et/ou calculs complémentai-
res pour obtenir par une méthode itérative une estimation
de ladite mesure.

[0022] Chaque capteur 8 est avantageusement asso-
cié a un marqueur 9, avantageusement du type RFID
(Radio Frequency IDentification en anglais, radio-identi-
fication en francais). Ledit marqueur 9 est solidaire de la
prise 6 et contient des informations relatives a cette der-
niére associée et au moins un parameétre permettant
d’identifier ladite prise 6 tel que, par exemple son numéro
de série. Ce dernier permettra grace a un listing ou une
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base de données informatisée d’obtenir d’autres infor-
mations complémentaires relatives ala prise 6 telles que,
par exemple, le type et la morphologie de la prise 6, les
coordonnées du fabriquant, la date de fabrication.
[0023] Sans sortir du cadre de la présente invention et
afin de ne pas avoir a utiliser une base de données, le
marqueur 6 pourra contenir plus d’'informations.

[0024] Le dispositif 1 comporte en outre un lecteur 10
de signal alimenté par une source d’énergie non repreé-
sentée sur les figures, avantageusement solidaire du mur
artificiel 2, et apte a lire les données contenues dans le
marqueur 9.

[0025] Selon un mode de réalisation préféré, le lecteur
10 est une carte émettrice de radiofréquences afin de
permettre, d’'une part, une activation du marqueur 9 en
lui fournissant notamment I'énergie dont il a besoin et,
d’autre part, la lecture des informations qu’il contient, dés
que la prise 6, et donc le marqueur 9, est a proximité
immédiate dudit lecteur 10.

[0026] On entend par "lecteur 10 solidaire du mur ar-
tificiel 2" le fait que le lecteur 10 (de préférence une carte
émettrice) pourra étre fixé sur ou au moins en partie in-
séré dans la face avant dudit mur artificiel 2, ou fixé sur
ou au moins en partie inséré dans la face arriére dudit
mur artificiel 2, ou encore noyé dans I'épaisseur dudit
mur artificiel 2.

[0027] On désigne ici par face avant du mur artificiel 2
la face verticale qui recgoit les prises 3 et par face arriére
la face opposée.

[0028] Toutefois, pour des raisons de facilité de mise
en oeuvre, le lecteur 10 est de préférence fixé sur la face
arriéere du mur artificiel 2 au droit de la prise 6 associée.
[0029] En référence a la figure 2, le dispositif 1 com-
prend également un boitier de commande 11 des diffé-
rents lecteurs 10 et une interface logicielle fonctionnant
de préférence a partir d’'une borne 12 interactive permet-
tant de gérer I'activation desdits lecteurs 10 et donc des
prises 6 en fonction d’un parcours déterminé.

[0030] Le boitier de commande 11 est également relié
aux différents capteurs 8 et est apte a collecter les me-
sures de l'orientation angulaire des différentes prises 6
effectuées par ces derniers.

[0031] Le boitier de commande 11 comporte une ali-
mentation électrique, non représentée, pour alimenter
en énergie les lecteurs 10 et de préférence les capteurs
8, et un microcontrdleur non représenté et permettant de
contrdler le bon fonctionnement du dispositif 1 selon I'in-
vention.

[0032] Toutefois, l'interface logicielle pourra étre éga-
lement utilisée sur d'autres plates-formes matérielles
avec par exemple des restrictions de fonctionnalités en
fonction des utilisateurs.

[0033] Ainsi, une version Smartphone/PC/borne inte-
ractive permettra de visualiser et de choisir des voies, et
de sauvegarder différents parametres propres aux grim-
peurs 5.

[0034] Une version PC (Personal Computer en an-
glais) sera principalement dédiée a I'ordinateur du coach
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sportif ou du gestionnaire de la salle d’escalade équipée
du dispositif 1 selon I'invention.

[0035] Afind'assurerla compatibilité entre les diverses
plateformes, l'interface logicielle est de préférence réa-
lisée sous la forme d’'un serveur web embarqué dans
ledit boitier de commande 11, ce dernier comportant un
moyen de connexion, non représenté, permettant a la
borne 12 d’étre connectée a l'interface logicielle embar-
quée dans ledit boitier de commande 11 via un protocole
sans fil, du type "WIFI", ou via des cables "ETHERNET".
[0036] Avec le dispositif 1 selon I'invention, on com-
prend bien qu’un utilisateur peut a tout moment avoir une
visualisation en 3D d’'un mur artificiel 2 en général et de
la voie qu’il a choisi de réaliser en particulier. En effet, il
connait en temps réel des informations sur le type des
prises 6, leur morphologie et leur orientation angulaire
ce qui lui permet de visualiser dans I'espace le parcours
choisi et donc préparer son ascension en toute sérénité.
[0037] Enoutre, on comprend bien que la connaissan-
ce de 'orientation angulaire des différentes prises 6 per-
met, le cas échéant, de déceler un desserrage intempes-
tif d’une des prises 6 et d’éviter un accident tel qu’'une
chute de I'utilisateur.

[0038] De méme, la connaissance du type des diffé-
rentes prises 6 permet une tracgabilité de ces derniéres
afin de vérifier leur provenance, leur qualité et leur date
de fabrication et d’effectuer, le cas échéant, leur rempla-
cement dans un souci de sécurité.

Description d’autres modes de réalisation

[0039] Selon une variante non représentée, le dispo-
sitif d’obtention d’informations nécessaires a une repré-
sentation en 3D de la topographie d’'un mur artificiel com-
porte un capteur de mesure de 'orientation angulaire de
prise muni d’'un marqueur, de sorte que les capteur et
marqueur, semblables a ceux décrits précédemment, ne
forment alors qu'une seule et méme piéce. Dans cette
variante, le marqueur de I'ensemble capteur - marqueur
estavantageusement du type RFID. Ledit dispositif com-
porte également un lecteur de signal, tel que décrit pré-
cédemment et qui est avantageusement une carte émet-
trice de radiofréquences afin de permettre, d’'une part,
une activation de I'ensemble capteur - marqueur en lui
fournissant notamment I'énergie dont il a besoin et,
d’autre part, lalecture des informations qu’il contient, dés
que la prise, et donc 'ensemble capteur - marqueur, est
a proximité immeédiate dudit lecteur.

Possibilité d’application industrielle

[0040] Ledispositif 1 d’obtentiond’informations néces-
saires a une représentation en 3D pour un grimpeur 3
de la topographie d’un mur artificiel 2 selon I'invention
s’applique a tout type de grimpeurs 3 lors d’'un cours avec
ou sans un coach sportif, mais il peut également étre
utilisé, par exemple, dans un but ludique ou de rééduca-
tion, en contraignant ledit grimpeur a exécuter des mou-
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vements prédéfinis qui sollicitent des muscles bien spé-
cifiques.

[0041] Enfin, il va de soi que les exemples de dispositif
1 conformes a l'invention qui viennent d’étre décrits ne
sont que des illustrations particuliéres, en aucun cas li-
mitatives de l'invention.

Revendications

1. Dispositif (1) d’obtention d’'informations nécessaires
a une représentation en 3D de la topographie d’'un
mur artificiel (2) comportant une pluralité de prises
(6) caractérisé en ce qu’il comporte au moins un
capteur (8) de mesure de I'orientation angulaire de
I'une des prises (6) du mur artificiel (2) autour d’un
axe sensiblement perpendiculaire audit mur (2), un
marqueur (9) solidaire de la prise (6) associée au
capteur (8) et contenant des informations relatives
a ladite prise (6) et au moins un parametre permet-
tant d’identifier cette derniére et un lecteur (10) de
signal apte alire les données contenues dans le mar-
queur (9).

2. Dispositif (1) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que chaque prise (6) est équipée d’'un capteur
(8) de mesure de 'orientation angulaire, ledit capteur
(8) étant solidaire au moins en partie de ladite prise

(6).

3. Dispositif (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 ou 2, caractérisé en ce que chaque capteur
(8) permet de mesurer I'orientation angulaire de la
prise (6) associée par rapport a un axe de référence,
avantageusement I'axe horizontal, et est du type in-
clinometre.

4. Dispositif (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 3, caractérisé en ce chaque marqueur (9)
est du type RFID.

5. Dispositif (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 4, caractérisé en ce que les capteur et
marqueur ne forment alors qu’une seule et méme
piece

6. Dispositif (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 5, caractérisé en ce que le lecteur (10) de
signal est une carte émettrice de radiofréquences
afin de permettre, d’'une part, une activation au moins
du marqueur en lui fournissant notamment I'énergie
dont il a besoin et, d’autre part, la lecture des infor-
mations qu’il contient, dés que la prise est a proximité
immeédiate dudit lecteur

7. Dispositif (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 6, caractérisé en ce qu’il comporte un
boitier de commande (11) des différents lecteurs (10)
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apte a collecter les mesures de I'orientation angu-
laire des différentes prises (6) effectuées parles cap-
teurs (8).

Dispositif (1) selon 'une quelconque des revendica-
tions 1 a 7, caractérisé en ce qu’il comprend une
interface logicielle multiplateforme.

Dispositif (1) selon 'une quelconque des revendica-
tions 7 et 8, caractérisé en ce que l'interface logi-
cielle est réalisée sous la forme d'un serveur web
embarqué dans ledit boitier de commande (11).

Dispositif (1) selon 'une quelconque des revendica-
tions 7 a 9, caractérisé en ce qu’il comporte une
borne (12) interactive permettant de visualiser la to-
pographie en 3D du mur artificiel (2) et en ce que
ledit boitier de commande (11) comporte un moyen
de connexion permettant a la borne (12) d’étre con-
nectée a ladite interface logicielle embarquée via un
protocole sans fil, du type "WIFI", ou via des cables
"ETHERNET".

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung (1) zur Gewinnung von Informationen,
die fir eine 3D-Darstellung der Topographie einer
kinstlichen Wand (2), aufweisend eine Vielzahl von
Griffen (6), erforderlich sind, dadurch gekenn-
zeichnet, dass sie mindestens einen Sensor (8)
zum Messen der Winkelausrichtung einer der Griffe
(6) der kiuinstlichen Wand (2) um eine zu der Wand
(2) im Wesentlichen senkrechte Achse, einen Mar-
ker (9), der mit dem dem Sensor (8) zugeordneten
Griff (6) fest verbunden ist und Informationen tber
den Giriff (6) enthalt, und mindestens einen Parame-
ter, der erlaubt, diesen zu identifizieren, und ein Si-
gnallesegerat (10), das imstande ist, die in dem Mar-
ker (9) enthaltenen Informationen zu lesen, aufweist.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass jeder Griff (6) mit einem Sensor (8)
zum Messen der Winkelausrichtung ausgestattet ist,
wobei der Sensor (8) mindestens teilweise mit dem
Griff (6) fest verbunden ist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Sensor (8)
erlaubt, die Winkelausrichtung des zugeordneten
Griffs (6) in Bezug zu einer Referenzachse, in vor-
teilhafter Weise zur horizontalen Achse, zu messen
und vom Typ Neigungsmesser ist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Marker (9)
vom Typ RFID ist.
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5.

10.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor und
der Marker somit nur ein einziges und dasselbe Teil
bilden.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass das Signallesege-
rat (10) eine Funkfrequenzsendekarte ist, um zum
einen eine Aktivierung mindestens des Markers
durch Bereitstellung vor allem der von ihm benétig-
ten Energie und zum anderen das Lesen der Infor-
mationen, die er enthalt, sobald sich der Griff in un-
mittelbarer Nahe des Lesegerats befindet, zu erlau-
ben.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass sie einen Steuer-
kasten (11) der verschiedenen Lesegerate (10) auf-
weist, der imstande ist, die Messungen der Win-
kelausrichtung der verschiedenen Griffe (6), die von
den Sensoren (8) durchgefiihrt wurden, zu sam-
meln.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass sie eine Multiplatt-
form-Software-Schnittstelle umfasst.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 7 und 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Software-
schnittstelle in Form eines in dem Steuerkasten (11)
eingebauten Webservers ausgefihrt ist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 7 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass sie eine interaktive
Konsole (12) aufweist, die erlaubt, die 3D-Topogra-
phie der kiinstlichen Wand (2) zu visualisieren und
dadurch, dass der Steuerkasten (11) ein Verbin-
dungsmittel aufweist, das der Konsole (12) erlaubt,
mit der eingebauten Softwareschnittstelle Gber ein
drahtloses Protokoll vom Typ W-LAN oder Uber
Ethernetkabel verbunden zu sein.

Claims

Device (1) for obtaining information necessary for a
3D representation of the topography of an artificial
wall (2) having a plurality of holds (6) characterised
in that it comprises at least one sensor (8) for meas-
uring the angular orientation of one of the holds (6)
of the artificial wall (2) about an axis substantially
perpendicular to said wall (2), a marker (9) rigidly
connected to said hold (6) associated to said sensor
(8) and containing information relative to said hold
(6) and at least one parameter for identifying the lat-
ter and a signal reader (10) capable of reading the
data contained in the marker (9).
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Device (1) according to claim 1, characterised in
that each hold (6) is equipped with a sensor (8) for
measuring the angular orientation, said sensor (8)
being rigidly connected to at least part of said hold

(6).

Device (1) according to any one of claims 1 or 2,
characterised in that each sensor (8) can measure
the angular orientation of the hold (6) associated with
respect to a reference axis, preferably the horizontal
axis, same being of the inclinometer type.

Device (1) according to any one of claims 1 to 3,
characterised in that each marker (9) is of the RFID
type.

Device (1) according to any one of claims 1 to 4,
characterised in that the sensor and marker form
a single piece.

Device (1) according to any one of claims 1 to 5,
characterised in that the signal reader (10) is a ra-
diofrequency transmitter card in order to allow, on
one hand, the activation at least of the marker by
providing same with the energy it needs and, on the
other hand, the reading of the information it contains,
as long as the hold is in close proximity to said reader

Device (1) according to any one of claims 1 to 6,
characterised in that it comprises a control housing
(11) of different readers (10) capable of collecting
measurements of the angular orientation of various
holds (6) made by the sensors (8).

Device (1) according to any one of claims 1 to 7,
characterised in that it comprises a multi-platform
software interface.

Device (1) according to any one of claims 7 and 8,
characterised in that the software interface is de-
signed as a web server embedded in said control
box (11).

Device (1) according to any one of claims 7 to 9,
characterisedin thatit comprises an interactive ter-
minal (12) for displaying the 3D topography of the
artificial wall (2) and in that said housing control (11)
has a connection means allowing the terminal (12)
tobe connected to said embedded software interface
via a wireless protocol, of the "Wi-Fi" type, or via
"ETHERNET" cables.
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Fig. 1

Fig. 2 24
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