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QUESTES SONT LES LOIS CONTRAIRES À LA 
THÉORIE DES MANIPULATIONS CHIROPRATIQUES:

Les manipulations chiropratiques et les principes physiques
Les manipulations chiropratiques, basées sur des impulsions rapides et intenses 
appliquées à des vertèbres spécifiques comme l’Atlas, semblent négliger certains 
principes fondamentaux de la physique et de la biomécanique, remettant en question leur 
efficacité et leur sécurité. Ci-dessous sont analysés les principaux aspects 
problématiques.

1.  Loi de Newton (Deuxième loi du mouvement)
La deuxième loi de Newton (F = m aF = m \cdot aF = m a) stipule que l’accélération d’un ⋅ ⋅

corps est proportionnelle à la force appliquée et inversement proportionnelle à sa masse. 
Appliquée au contexte biomécanique des vertèbres, cette loi met en évidence que:

• Les vertèbres sont contraintes par des muscles, des ligaments et d’autres 
structures qui distribuent et limitent les forces appliquées.

• Pour déplacer une vertèbre, la force doit dépasser des résistances significatives, 
telles que la tension musculaire, la rigidité ligamentaire et l’inertie du système.

• Les impulsions brèves ne distribuent pas adéquatement la force dans le temps, 
provoquant des effets localisés et potentiellement nocifs sans garantir un 
mouvement correct.

• La force nécessaire pour un changement durable pourrait dépasser la tolérance des
tissus, augmentant le risque de lésions aux muscles, ligaments ou artères 
vertébrales.

Problèmes liés à l’impulsion unique
Les manipulations chiropratiques reposent souvent sur une impulsion rapide et intense 
appliquée à une vertèbre. Cependant, plusieurs problèmes se posent avec cette 
approche.

1. Distribution de la force dans le temps:

• La deuxième loi de Newton prend en compte la durée d’application de la 
force.

• Une impulsion brève ne permet pas une distribution adéquate de la force à 
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travers les contraintes musculaires et ligamentaires, provoquant souvent un 
effet localisé et soudain, susceptible de causer des dommages aux tissus ou 
d’être insuffisant pour un mouvement correct.

2. Effet sur la masse impliquée:

• La force appliquée doit être suffisante pour déplacer non seulement la 
vertèbre ciblée, mais aussi pour vaincre l’inertie des tissus environnants.

• Une impulsion unique ne tient pas compte de la nécessité de surmonter 
progressivement les résistances du système biomécanique.

3. Dommages possibles:

• Legamenti e arterie: Une impulsion intense et mal calibrée peut provoquer 
des lésions des ligaments ou des dommages aux artères vertébrales, 
particulièrement vulnérables dans la région cervicale. Dans des cas 
extrêmes, ces lésions peuvent entraîner des complications graves telles 
qu’un accident vasculaire cérébral ou la mort.

• Muscles: La tension musculaire n'est pas réduite progressivement, ce qui 
peut entraîner des contractures ou des traumatismes locau.

4. Inefficacité de l’impulsion unique:

• La force appliquée pourrait ne pas suffire à déplacer la vertèbre de manière 
durable, car les tissus élastiques (muscles et ligaments) tendent à la ramener
à sa position initiale.

2. Principe d'action et de réaction (Troisième loi de Newton)
La troisième loi de Newton affirme que toute force appliquée génère une réaction 
égale et opposée. Dans le cas des manipulations:

• La force appliquée se répartit sur tout le système biomécanique environnant, y 
compris des structures comme les muscles et les articulations.

• Les zones les plus mobiles ou les moins rigides (par exemple, muscles relâchés ou 
articulations proches) réagissent davantage, absorbant une partie de l'énergie et 
réduisant l'effet sur la vertèbre cible.

• Ces mouvements compensatoires peuvent provoquer des désalignements dans 
d'autres zones de la colonne, aggravant la stabilité globale.
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Le problème de l'impulsion ciblée
Dans les manipulations chiropratiques, on suppose qu'une impulsion unique peut déplacer
sélectivement une vertèbre (par exemple, l'Atlas) dans la position correcte. Cependant, 
selon le principe d'action et de réaction, cela n'est pas réaliste:

1. Répartition de la réaction:

• Lorsqu'une force est appliquée sur la vertèbre, la réaction se répartit dans 
tout le système environnant (muscles, ligaments, autres vertèbres).

• Il est impossible d'isoler l'effet de la force uniquement sur la vertèbre 
souhaitée, car les parties les plus mobiles ou les moins résistantes 
absorberont une grande partie de l'énergie.

2. Mouvement accru dans les parties les plus faibles:

• Les structures les moins rigides ou les plus mobiles (par exemple, muscles 
relâchés ou articulations proches) réagiront davantage à la force appliquée.

• Cela pourrait entraîner des mouvements non désirés ou des effets 
secondaires dans les zones environnantes, sans corriger efficacement la 
vertèbre cible.

3. Élasticité du système:

• Après l'impulsion, le système tend à ramener la vertèbre à sa position initiale 
en raison de la résistance élastique des tissus, annulant l'effet désiré.

3.  Conservation de l'énergie
La conservation de l'énergie est un principe fondamental de la physique qui affirme que 
l'énergie appliquée à un système ne peut être détruite, mais seulement transférée ou 
transformée. Lorsque vous appliquez une force sur un corps, l'énergie est distribuée à 
travers le système en fonction de ses propriétés mécaniques et structurelles. Dans le cas 
des manipulations chiropratiques, l'énergie de l'impulsion est transférée aux tissus 
biologiques, tels que les muscles, les ligaments et les os. Ces tissus possèdent des 
propriétés biomécaniques spécifiques:

1. Élasticité:

• Les tissus biologiques, comme les muscles et les ligaments, sont 
principalement élastiques. Cela signifie que, lorsqu'ils subissent une 
déformation (allongement ou compression), ils tendent à revenir à leur 
position d'origine une fois le stimulus retiré.

• L'énergie appliquée à un tissu élastique est temporairement stockée (comme
dans un ressort) et libérée lorsque la force cesse.
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2. Plasticité :

• Pour qu'un changement soit permanent, le tissu doit subir une déformation 
plastique, c'est-à-dire dépasser sa limite élastique. Cependant, ce type de 
déformation dans les tissus humains est souvent associé à des dommages 
(par exemple, rupture de fibres musculaires ou ligamentaires).

4.  Principe de la moindre résistance
Le principe de la moindre résistance n'est pas une loi physique formelle, mais un 
concept dérivé du comportement des systèmes mécaniques et biologiques : la force 
appliquée à un système tend à se propager le long du chemin de moindre résistance. Cela
est particulièrement pertinent dans les systèmes complexes comme le corps humain, où 
les structures anatomiques présentent des rigidités, mobilités et résistances variées.

Le contexte biomécanique
Dans le corps humain, les muscles, les ligaments, les articulations et les os travaillent 
ensemble pour soutenir et stabiliser la structure. Cependant, ces composants ne sont pas 
uniformément rigide:

1. Articulations plus mobiles:

• Les articulations avec une plus grande mobilité (par exemple, la région 
cervicale supérieure) opposent moins de résistance à une force appliquée et,
par conséquent, tendent à se déplacer plus facilement.

2. Muscles et ligaments relâchés ou faibles:

• Les zones ayant un tonus musculaire plus faible ou une élasticité réduite 
absorbent la force de manière moins contrôlée, favorisant des mouvements 
non désirés.

3. Structures plus rigides ou stables:

• Les parties les plus résistantes, comme les vertèbres bien alignées ou les 
ligaments tendus, tendent à s'opposer davantage à la force, et sont donc 
moins influencées par l'impulsion.

Le problème des manipulations chiropratiques
Les manipulations chiropratiques reposent sur l'idée qu'une impulsion rapide et intense 
peut agir de manière sélective sur une vertèbre spécifique, comme l'Atlas. Cependant, 
cette hypothèse ignore le principe de la moindre résistance:

1. La force se dissipe dans les zones de moindre résistance:
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Lorsque qu'une impulsion est appliquée, une grande partie de l'énergie tend à se 
propager à travers les structures les plus mobiles ou les moins rigides, comme les 
muscles relâchés, les articulations proches ou les ligaments moins tendus. Par 
conséquent, l'effet sur l'Atlas, qui peut être plus stable ou contraint, est minime.

2. Mouvements indésirables dans les structures voisines:

• Les articulations adjacentes, étant plus mobiles, peuvent subir des 
déplacements non souhaités, augmentant le risque d'instabilité ou de 
blessures

3. Dissipation de l'énergie:

• L'énergie de l'impulsion ne se concentre pas uniquement sur la vertèbre 
cible, mais est répartie le long du chemin de moindre résistance, rendant 
inefficace la tentative de corriger de manière ciblée la position de l'Atlas.

Exemple pratique
Imaginez pousser un liquide à travers une série de tuyaux de diamètres différents. Le 
liquide s'écoulera plus facilement dans les tuyaux les plus larges (résistance moindre) et 
moins dans ceux qui sont étroits ou obstrués. De la même manière, une force appliquée à 
une vertèbre se propagera principalement dans les structures de moindre résistance (par 
exemple, muscles relâchés ou articulations mobiles) plutôt que de se concentrer 
exclusivement sur la vertèbre cible.

Implications cliniques
1. Effets non ciblés:

• L'impulsion appliquée pourrait avoir des effets plus significatifs sur des 
structures non désirées, entraînant des mouvements inutiles ou nuisibles.

2. Risque de lésions:

• Si l'impulsion provoque un déplacement excessif dans les zones les plus 
mobiles, il peut en résulter un étirement musculaire, une lésion ligamentaire 
ou une surcharge articulaire.

3. Inefficacité du traitement:

• Étant donné que la force ne se concentre pas sur l'Atlas, il est peu probable 
que la manipulation atteigne l’objectif de corriger sa position de manière 
stable et sécurisée.
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Conclusion
Les manipulations chiropratiques, dans leur forme traditionnelle, ne tiennent pas compte 
du principe de la moindre résistance. La force appliquée se dissipe le long des zones les 
moins résistantes, réduisant l'efficacité du traitement sur la vertèbre cible et augmentant le
risque de mouvements indésirables ou de lésions des structures environnantes. Une 
approche plus graduelle et ciblée, prenant en considération la répartition de la force et les 
caractéristiques biomécaniques du corps, serait nécessaire pour obtenir des résultats plus
sûrs et plus efficaces.

5.  Loi de Hooke (élasticité des matériaux)
La loi de Hooke stipule que les matériaux élastiques se déforment de manière 
proportionnelle à la force appliquée, jusqu'à une certaine limite appelée limite élastique. 
Si la contrainte reste en dessous de cette limite, le matériau revient à sa forme originale 
une fois la force supprimée. En revanche, si la limite élastique est dépassée, le matériau 
subit une déformation plastique ou permanente.

Cette loi s'applique également aux tissus biologiques, tels que les muscles, les ligaments 
et les cartilages, qui présentent des propriétés élastiques et, dans certains cas, plastiques.

Le contexte biomécanique des tissus biologiques
1. Élasticité des tissus:

• Les muscles et les ligaments sont des structures élastiques conçues pour 
absorber et dissiper les forces, protégeant ainsi les articulations et les os. 
Lorsqu'ils sont soumis à une contrainte (par exemple, un étirement ou une 
compression), ils ont tendance à revenir à leur position originale une fois la 
force supprimée.

• Cette élasticité est cruciale pour maintenir la stabilité articulaire.

2. Répartition des contraintes:

• Dans les systèmes biomécaniques complexes comme la colonne vertébrale, 
les contraintes se répartissent de manière non uniforme. Les zones les plus 
faibles ou les plus mobiles, comme les muscles relâchés ou les articulations 
moins stables, subissent la majorité des déformations.
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3. Limite élastique:

• Pour provoquer un changement permanent dans la position d'une structure 
(par exemple, une vertèbre), il serait nécessaire de dépasser la limite 
élastique des tissus environnants. Cependant, dans les tissus biologiques, 
cela entraîne souvent des dommages, tels que des lésions musculaires ou 
ligamentaires.

Le problème des manipulations chiropratiques
La théorie des manipulations chiropratiques ne prend pas suffisamment en compte les 
principes décrits par la loi de Hooke:

1. Effet temporaire:

• Une impulsion rapide appliquée à une vertèbre, comme l'Atlas, ne produit 
qu'une déformation élastique des muscles et des ligaments environnants. 
Une fois la force retirée, ces tissus tendent à ramener la vertèbre à sa 
position initiale, annulant ainsi l'effet de la manipulation.

2. Répartition de l'effort:

• Étant donné que l'effort se répartit dans les zones les plus élastiques et les 
moins résistantes (par exemple, les muscles ou les articulations proches), 
l'impulsion ne se concentre pas sur la vertèbre ciblée, et sa correction ne 
peut être garantie.

3. Risque de lésions:

• Dépasser la limite élastique avec une impulsion excessive pourrait causer 
des lésions aux muscles ou aux ligaments, compromettant ainsi la stabilité 
biomécanique de la colonne.

Nécessité de modifications structurelles progressives

• Une correction permanente nécessite une adaptation progressive des tissus 
environnants, comme:

• Une relaxation musculaire pour réduire la tension qui contraint la 
vertèbre.

• Un allongement graduel des ligaments pour permettre une nouvelle
position stable de la vertèbre.

• Ces changements ne peuvent pas être obtenus avec une seule impulsion, 
mais nécessitent une application prolongée et contrôlée de forces légères.
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Exemple pratique
Imaginez étirer un élastique. Si vous le tirez légèrement, il revient à sa longueur originale 
lorsque vous cessez de tirer (déformation élastique). Pour modifier sa longueur de 
manière permanente, vous devriez le tirer au-delà de sa limite élastique, mais en faisant 
cela, vous risqueriez de le casser ou de l'endommager. De la même manière, une 
impulsion chiropratique ne dépasse pas la limite élastique des muscles et des ligaments 
sans causer de dommages potentiels, rendant la correction instable et temporaire.

Conclusion
La loi de Hooke explique pourquoi les manipulations chiropratiques, basées sur des 
impulsions rapides, ne peuvent pas produire de corrections durables: les tissus 
biologiques réagissent de manière élastique et reviennent à leur position originale. Une 
approche plus progressive, prenant en compte les propriétés élastiques et la nécessité 
d’adaptations structurelles progressives, serait plus sûre et plus efficace pour obtenir des 
résultats stables et durables.

6.  Principe de la dynamique du corps rigide (statique et cinématique)
Le principe de la dynamique du corps rigide concerne l'analyse du mouvement d'un 
objet (ou corps) qui ne subit pas de déformations significatives pendant le mouvement. Le 
comportement d'un corps rigide est déterminé par:

1. Forces: influencent la translation du corps (son déplacement linéaire).
2. Mouvement: influencent la rotation du corps autour d'un point ou d'un axe.
3. Équilibre: le corps se déplace ou reste statique en fonction de l'équilibre entre les 

forces et les moments appliqués.

Dans un contexte biomécanique, la colonne vertébrale, bien qu'elle soit composée de 
vertèbres et de tissus élastiques, peut être approximée comme un système contraint dans 
lequel les corps rigides (les vertèbres) interagissent par l'intermédiaire des articulations, 
des muscles et des ligaments.

Le contexte biomécanique de l'Atlas
L'Atlas (première vertèbre cervicale) est un élément clé du système musculo-squelettique 
et neurologique du cou. Il est contraint par:

1. Structures mécaniques:

• Muscles et ligaments qui stabilisent et limitent le mouvement.
• La position des autres vertèbres cervicales qui influence l'équilibre 

biomécanique.

2. Structures neurologiques:
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• La proximité des nerfs spinaux et des artères qui peuvent être affectés par le 
mouvement de la vertèbre.

3. Mouvements compensateurs:

• La colonne vertébrale fonctionne comme un système interconnecté. Tout 
mouvement d'une vertèbre peut générer des effets dans d'autres zones de la
colonne pour maintenir l'équilibre.

Le problème des manipulations chiropratiques
Les manipulations chiropratiques ne tiennent pas pleinement compte de la complexité 
biomécanique et neurologique de l'Atlas. Voici les principaux problèmes liés à l'application 
d'une force unique:

1. Équilibre biomécanique complexe:

• L'Atlas est contraint non seulement mécaniquement, mais également par un 
réseau de muscles et de ligaments qui stabilisent l'ensemble de la colonne 
cervicale.

• Une force appliquée directement sur l'Atlas génère des mouvements 
(rotations) qui se propagent aux autres vertèbres cervicales, entraînant des 
mouvements compensatoires pouvant nuire à la posture globale de la 
colonne.

2. Mouvements compensatoires indésirables:

• Lorsqu'une force est appliquée sur une vertèbre, le reste de la colonne peut 
réagir pour compenser le déplacement et maintenir l'équilibre du système.. 
Cela pourrait causer:

• Des rotations ou des translations involontaires dans les vertèbres 
adjacentes.

• Des tensions dans les muscles environnants, qui tentent de stabiliser 
le système.

• Ces mouvements compensatoires peuvent aggraver l'alignement général au 
lieu de le corriger.

3. Influence neurologique:

• L'Atlas est en étroite proximité avec des structures neurologiques sensibles. 
Un mouvement excessif ou mal contrôlé pourrait comprimer des nerfs ou des
artères, entraînant des symptômes tels que douleur, vertiges ou, dans les 
cas extrêmes, des dommages graves.

Exemple pratique
Imagine une chaîne de blocs reliés par des élastiques. Si tu appliques une force sur un 
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bloc central, toute la chaîne réagit : certains blocs se déplaceront plus que prévu, d'autres 
resteront presque immobiles, et les élastiques se tendront de manière inégale. De la 
même manière, une impulsion sur l'Atlas provoque une réaction répartie le long de toute la
colonne cervicale, avec des effets souvent imprévisibles.

Risques et implications cliniques
1. Déséquilibre biomécanique:

• Un mouvement non ciblé de l'Atlas peut entraîner des désalignements dans 
d'autres zones de la colonne vertébrale, nécessitant des interventions 
supplémentaires pour rétablir l'équilibre.

2. Risque de lésions neurologiques

• Un mouvement excessif ou mal contrôlé peut affecter les nerfs ou les 
vaisseaux sanguins dans la région cervicale, avec des conséquences 
potentiellement graves.

3. Inefficacité à long terme

• Sans prendre en compte l'ensemble du système biomécanique (muscles, 
ligaments et autres vertèbres), le changement de position de l'Atlas pourrait 
ne pas être stable, rendant nécessaire un traitement répété.

Conclusion
Le principe de la dynamique du corps rigide souligne que toute force appliquée à un corps 
génère des effets distribués dans l'ensemble du système. Dans le cas de l'Atlas, les 
manipulations chiropratiques ne prennent pas suffisamment en compte la complexité des 
interactions mécaniques et neurologiques, risquant de provoquer des mouvements 
compensatoires indésirables et des déséquilibres à long terme. Une approche plus 
progressive et globale, tenant compte des dynamiques de l'ensemble du système, serait 
plus sûre et efficace.
Les manipulations chiropratiques, dans leur forme traditionnelle, semblent ignorer 
l'importance de la répartition des forces, du temps d'application et des propriétés 
élastiques et plastiques des tissus biologiques. De plus, elles négligent souvent la 
complexité du système biomécanique humain, qui nécessite des interventions plus 
progressives et spécifiques pour obtenir des corrections stables et durables.
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