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本報告書は、昭和57年度及び 58年度の 2か年

Kわたり文部省科学研究費補助金(一般研究C

57510091 )の助成を得て行われた「動的姿勢制

御能の遺跡解析Kよる〈養護 ・自練〉の個別プロ

グラム及び形成評価法の開発」の成果をまとめた

ものである。

我々は子どもの発達と障害K即応した形成教育

プログラムを開発しず品、と考え、そのための基本資

料を用意してきた。その際、我々はまず、人間的

な諸能力のなかでも獲得と形成Kあたり基本とな

るロコモーション能力の発達K主限をおいて研究

を進めてきた。なぜなら、肢体不自由のみならず

精神薄弱児においても移動能力Kかかわる障害が

最も深刻で、他の基本的な諸能力白獲得・形成K

も多大の影響を与えるからである。そのため、我

々は、姿勢保持と歩行Kかかわる反射を最大限K

露呈させるEとができる課業(自発的な陣露位移

動〈アヒル〉歩主平衡歩行板課業、階段ー立幅

跳び課業、等)をいくつか設定し、 ζれらの抵抗

を用いた場合の動的姿勢制御能を指標とした発達

研究を実施してきた。 ζれは運動発達の基健とし

て乳幼児の下部神経 γステムの統合性を明らかK

するのみならず、感覚・知覚行為系、コトバ行

為調節系といったより高次な諸能力と白発達連関

を検討するEとにより、障害の軽減と調和的な発

達を目的とするプログラムの開発K不可欠な資料

を提供するものと考えたからである。

ととろで、子ども白発達にかかわる問題は潜在

能力の問題として、日々の日常生活場面でどのよ

うK形成・蓄積されてきたのか、 ιの点目解明ぬ

きに提起する ζとは許されない。 Eの関係は障害

が重度であればあるほど真実で、動的姿勢市j御能

の発達も、子どもの日々の生活場面、遊び場面と

の関連でその活動姿魯白もつ意味が解明される ζ

とが重要となっている。本研究はその第一歩とし

て、次の諸点から Eの問題K接近した。

第 1。階段歩行はじめ日常的な子どもの活動姿

勢のなかでも、本研究は、砂場遊びK注目し、そ

ζでの立ったり座ったりするときの基本姿勢 ・崎

掘位姿勢K、乳幼児Kおげる一つの動的姿勢制同耳

目先達的意味を求めた。そのため、ζの姿勢の自

由度を露呈 演示させるリズム運動 ー〈アヒノレ〉

歩きに焦点をあて、 ζの動作田追跡的な解析から

動的姿勢制御能の発達的指標を検討した(正面)。

第2。樽据位移動<7ヒル〉は姿勢保持及び歩

行Kかかわる諾反射の統合性由みならず、身体の

構造由レベルでの成熟を表出する指標で、スキッ

プ動作をはじめとする他のリズム運動 (N )、及

び日常生活基本動作たとえばスプーン、箸の持ち

方とも密接な発達連闘を示した(v )。

第3。動的姿勢帽IJ御能は遊びのみならず外界と

の焚捗を約束するおよそあらゆる活動の基本で、

神経学的Kも下部神経システムの機能化・統合性

を表わすものとされている。 ζ 己K、Eれを媒介

とした知白並行為系、言語調節系由より高次な中枢

的な機能もその働きが実現される必然性がある。

「養趨 ・雷練」という障害の軽減と調和的な発達

を促進するための形成プログラムの開発Kは、 E

の構造の解明が不可欠で、本研究では、コトバ忙

よる行為調節(Lur ia・田中の〈コ・ム球把握〉

課業からみたリズム同期と行為絢節)、及び足の

裏Kお貯る足擁感覚運動の機能と白発達連関の検

討から乙の問題K接近した lV!、四 )。

第4。最後K以上白諸点から設定した形成プロ

グラムの実際Kついて紹介し、乙れKよる効果と

形成評価基準Kついて基本的諾能力との発達連関

及び基本実験白追跡結果との関連からいくつか検

討 ・整理したい(唖)。

以上、本論文においては研究結朱を動的姿勢制

御能の追跡的解析を中心Kまとめ、他方で実施し

たいくつかの関連実験Kついては簡潔に叙述する

かないし省略した。知覚行為の発達K関する連関



舟析(Zaporozhetsの〈変形フロアク〉構成課

業からみた州的定位行為の分析)、コトバの叙述

能Kついての発達連関分析<<三びきの子主た〉

再生話録業からみた力動民叙述の分析)、これら Vて

ついてはまったく省略した。今後、形成プロFラ

ムKよるさらなる実践を継白続するとともに、いっ

そう構造的な形成評価法の開発のために発達連関

の検討を進めていく予定である。しかし降躍位移

動<7ヒル〉を中心とした動的姿勢制御能の追跡
的研究は、 ζの分野における形成評価法の開発K
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I 問題の所在、個別プログラム及び形

成評価法の開発にあたって

「どの子どもKも毎日ランニングを行う Eとは、

養謹"'1糠と考えてよいのカ1J 0 rいっせいK同
じζとを行う ζとは、ある子どもKはかえって逆

効果Kなる場合もあるのではないかJorでは、
個々の子どもK対しどのような内容を設定すれば

よいのかJ0 r肢体不自由を対量とする養種学校
の場合だと、機能劃織という Eとで理解しやすい

が、精神簿弱児を対象とする場合、どう理解すれ

ばよいのか必ずしも明確ではないJorたとえば、
特設の時間Kおりる養護".時車の内容と、教育活

動全体を通じて指導すべき内容とはどのようK区

別すればよいのかJor養護 ".練の対象でない
子どもはどのようKすればよいのかJorあくま
でひとりひとりKおげるある能力也落ち込みK対

してであり、全体K落ち込んでいる場合は生活科

で充分で、片寄りのある場合Kだ貯対象Kすべき

ではないか」。等々。

「養護 "'1嚇」が盲学校、聾学校及び警護学校
の教育膝程の新しい領域として設けられて以来12

年、警護学校義務情IJ実施以降 5年が経過し、重度

重複障害児はじめ多傑な障害児K対する貴重な

実践が蓄積されてきた。それにともない「警鐘 -

'1練 Jの位置 ー内容もそれなり K明確Kなってき

た。ととるが、個々の吉まざまな障害児K対する

具体的適用となると、上記白ょうKまだまだ多く

の標題を残しているようである。とりわ庁、個々

の教師Kおける理解となるさまざまで、ある特定

の子と・もK対しどう具体化するのか、障害の軽量員

と調和的な発遣の促進のための見通し、実践的方

崎、といった点Kなると批判K耐える判断資料を

充介Kはもちえていないようである。

いうまでもなく、学習指導要領Kおける「養護

酌糠」はrA心身の適応」 、rB感覚機能
の向上」 、rc運動機能の向上」、 rn意志

の伝達」の 4つの住・内容からなる。 Eれらの柱

.内容は人間的な基本的諸能力としてだれもが否

定できないものだし、調和のとれた発達のためK

も個別Kも訓練・治療されるべき対象である。と

ζ ろが、現場教師Kおいて、 ζれら諸機能の関係

が断片的で、全体としてのまとまりのもとK把鋸

されていないとすればどうであろう。個々の機能

の'嚇としては理解できても、人開発達のダイナ

ミズムと長いサイクノレのもとでのそれではないか

ら、自らの実践K対する確信となる占なかなかも

てない。障害が重〈遅々とした変化であればある

ほどそうで、専門家としては長いサイクノレでの見

通しと当面白具体的な実践方略が要請されるので

ある。

本研究は、「運動機能の向上 ・発達」を馳に人

開発避のダイナミズムを具体的に解剖するととも

K、諸能力の倒和的な発遣のための実践方略、形

成プロFラムの開発K関する基本資料を作成する

ζ とKある。

それにあたり我々は、運動機能のなかでも姿勢

反射の統合性、動的姿勢制御能の発達K注目し、

ζれを指標とした形成評価基準の作成を企図して

いる。どうしてか。以下、我々の基本的立場を説

明するK好都合な一つの例を紹介し、問題白所在

としたい。

Fi g. 1は、乳幼児に対し背臥位から起立するよ

う求めた簡単な実験。 aは1歳児、 bは3歳半、

cは6歳児。同じく背臥位からの起立動作だが、

姿勢反射の利用の点でまったく異ったものとなっ

ている。それぞれつぎ白発遣の開始を示すととも

に、それまでの過程で蓄積された産物としての姿

態。

< 1歳児四場合> 1年間かげて獲得した寝返

り、 i置い温いの力をふるに発偉し、重力It:抗する

のみならず、自らの且と手で外界K立ち向かう楓

がよくわかる。足と手、首と腰、からだのすべて

を動員して立ちあがっている。姿勢保持のためK

1 -
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獲得した反射を全身で利用しようとしている。そ

う腕みとって間違いではない。やがて ζの子は、

歩いたり 、走ったり、鳥小屋町前で座ったり、砂

場でスコップもって立ったり座ったりおもいきり

遊び、さらには見つけたものを指さしたり 、「ブ

ー、フー 」、「マンマ Jetc お母さんといっぱ

いお話しする。食事場面でもスプーンを上手に使

う。 ζれらを我がものとするだろう。少くとも E

の姿態から容易K読みとれる。

<3歳半白子ども> 1歳児では高遣いから陣

寵位Kなり宜ちあがっていた。 3歳半白ζの子ど

もの場合、高温いからではなく四つ温いから。し

かも片膝位で手の助けを借りるEとな〈躯幹を起

Eし、片足立ちふうに起立している。片脚Kよる

且腰からの立ちあがりで、以前にもまして効率的

K姿勢保持の反射が利用されているEとがよくわ

かる。 ζの姿態なら、階段白上り降りはじめ跳ん

だりはねたり、三輪車も上手Kどく'ζ とができ、

パンツの着脱のみならずチャ ，!Jやホータンはめも

ζれらがすでKできはじめているEとだろう。ま

た、買い物の帰り道などどんどん先K行ってスキ

ップしてみせたり、保育園でのできどとをいろい

ろお母さんにお話しLはじめたり、さまざまな場面

で持てる力をおもいきり発樽し、自慢しはじめて

いるEとだろ う。もはや次の発達段階、幼児期後

半白まとまりへと緒能力を最大限に発揮している。

そう見てよいだろう。

<6歳児> 3歳半の子どもとちがいもはや寝

返りせず起立している。 ζれは 4歳以降の子ども

Kみられるが、6歳以前では肘を支えKしている

場合が多い。 ζ白子どもの場合、躯幹が立つ前K

膝が伸び、腹筋だ貯で立っている。まさ K腰から

の立ちあがりで、ζれなら逆あがり、なわとびは

じめ、時Kよってはとび箱まで楽しく練習しはじ

めているKちがいない。それまでの遊び、運動経

験Kもよるが、少なくともとの姿惑からは観みと

れるのである。

どうであろう。起立動作といえどもその子ども

の持てる力をふるK発揮している。無意識だが、

それだげKそれまでの過程Kおいて獲得した蓄積

の産物の差といえる。ζ白場合は、姿勢保持及び

歩行Kかかわる反射の統合(まとまり)の差で、

動的姿勢制御能の発連的指標Kなりうるものの一

つである。

Fig.2は、保育所、幼稚園で子どもたちが好ん

でするリズム運動を、姿勢反射の利用と増強とい

っ観点から模式的K整理してみたものである。精

神商事弱と呼ばれる子どもたちは、遭い温いから歩

行K至るプロセスのみならず、階段昇降、両足跳

び〈ワサギ〉からスキァプ動作へ白移行、さらに

はなわとび動作K至る過程、それぞれの移行・発

遣の節のと ζ ろでつまずき、なかなか飛副できな

いのである。
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E 目的・方;去、規路位移動〈ア ヒ)~ .>

からみた乳幼児における動的姿勢制御

能の発達

1.緒 言

脳性マヒの超早期療育はじめ発達神経学の進歩

(Bobath. 8.'1971， Tou隅 s，B.1976， Vojta， 
V. 1976 ) K:より、姿勢反射白発達はかなりの程

度解明された。即ち、原始反射の挨弱から立ち直

り反射をはじめとする新しい姿勢反射の出現と統

合についてである。が、 ζれはあくまで乳児期を

中心とするもので、歩行を獲得した後さらK就学

前期全体を通じどのようK発達するのか、 ζれKつ

いては明らかにされていない。換言すれば、歩行

K:3;るまで乳児期を通じ形成された諸反射が、さ

らにその後、幼児期の諸活動を通じどのよう K利

用され増強される白か、またその結果として姿勢

反射の統合性において別の質的K遭ったまとまり

としてどのようK転化していくのか、 Eれらの具

体的機相についてはとれまでなんら解明されてζ

なかっ Yこ。

とζ ろが、 ζの問題の解明ぬきK、「養護・訓

練」という課題、一定の生活年齢を経、神経学的

Kも急速な進歩をおえようとしている子どもたち

K対し、適切でより効果的なプログラムを開発す

るという謀題K答主るEとはできない。少なくと

も、とれK自唱する基本資料を用意する ζとが重要

となっている。

2. 目的

障害児のために開発されたものではないが、発

達神経学からみてきわめて合法則的で、結果とし

て姿勢反射の統合性を積極的K増強する EとKな

っている地域保育所のリズム運動の実践(札幌・

北白星白石保育所)に焦点をあて、 ζの実践に対

する経月的なピデオ記録と動作解析から、乳幼児

Kおける動的姿勢制御能の発達K関する基礎資料

を作成する。

3 方法

.)基本解析練難。 F唱 2で整理したリズム

運動はど己K優位性をもつか。それはつ吉田点に

ある。たとえば、〈ドングリ〉や〈ウマ・膝遣い、

高遣い〉、さらKは両生類遁い温い〈詠ぎ>01:. 
れらは、乳児期の寝返り動作や闘っ這い動作K相

当するも白で、姿勢反射と bては立ち直り反射や

傾斜反応の軍J用Kよる。乙れをさらKその後の各

発達段階の動作テンポK適合するかたちで増強L

{a・・E 幽 mA鎗合、 パラシユート.....

一一ず温り亙L 14制厄ワ天王主a竺玉ゴを
7.，・

舞

s
a
.
‘‘，

f i g. 2 

υ;Cム置動園業

の系韓国

i'シ工マ}

-3 

ょうとするものである。

それがどんな意味をも

つか。とび箱動作を例K

とろっ。幼児から学童期

へ白移行を示す動作であ

る。 ζれには少なくとも

3つの反射が要求される。

踏み切り時の跳び直り反

射、台上での前方パラシ

ュート反応、さらKは頭

をはやくあげると台上に

落ちてLまうのて飛び越

えるところで首をあげる

頼性立ち直り反射。己れ



蹴吊

.、わいい l忌

f i g， 3 
らの積極的な利用が要求され、これK至るまで

Kそれらが総体として増強 ・形成されていなけ

ればならない。

本研究では、 Eうした反射がどう形成される

のか、 リズム運動〈アヒル>1<焦点をあて追跡

する ζ とにより明らかKする。それはつぎの理

由Kよる。即ち、 ζの課業は、Fig.3のリズム

KあわせてアヒルのようK腰を落して歩く。と

ζろが、陣据位を維持するためKは腫をつけて座

り込んでしまうか、歩きはじめると立ちあがっ

てしまう。いずれかが優勢で、 ζれを克服する

ためKは、前提として姿勢保持K関する

反射が一定K形成されていなければなら

ない。それゆえ、Eの動作の遂行は他の

リズム運動Kもまして姿勢反射を露呈さ

せ、その統合性をチェックしやすいから

である。

b) 被験究、追跡期間。市内地域保育

所の 1歳児Fラスから 5歳児クラスの乳

幼児、約 120名に対し、 1980年6月か

ら 1983年 3月まで 2年 9ク月、毎月 1

園、リズム運動の時間、経月的にピデオ

記録(Rotary Shutter Camera， RSC 

- 1150 )した。 Table1は、 発達段階を図示す

るパーセンタイル・ Fリフド作成のためK記録か

らランダムK探用(19曲， 11， 1981 2 3， 8) 

した被験児の年齢分布を示す。

c)解析ポイン ト、 評価カテゴリー。経月的に

婦影し簡易編集した記録をビデオモ ションアナ

ライザー(Sony， SVM- 1110) 1<より 1/Ssec 

で動作解析した。その際の評価カテゴリーは次の

諸点。

① 立ち直り反射。鴎据位のまま且関節底屈が

保持できるかどうか。足関節底屈位からの立ち直

り反射、とく K視覚性及び頚性立ち直り反射の統

告。

② 傾斜反応、。中腰KなるととKより立ちあが

ってしまうか、座り込んでしまうかいずれかが優

勢で、ζれに抗して交文相反的な運動をどう誘発

するか。@肩ないし上肢を左右K握る ζ とを補助

手段とするか、@ないし膝のもちあげKより躯幹

を捻転し移動するか、のさらには躯幹同期を利用

して最も効率的な骨盤傾斜による歩行かどうか。

③ パラシュ ト反応。前方K保護伸展するの

ではなく、重心を直立歩行時と同様、仙骨部K保

持するためK後方パラシュートを利用できるかど

うか。

Ta bl e Oistribution of subjects by agt 

""" "，"p ""唖."". N"町市ー「
lW田"国 ~担耳畠l la固Iel if砕庁同|国 ""坦II
¥5 436-495 ' 。¥. 496-585 。

4‘ 4 
2¥ 58e-67S '2 。 2 
24 6715-810 、 4 5 

'" 611-990 2 3 5 
35 991-1170 3 8 1¥ 

41 1171-1350 6 6 .2 
47 sSl骨t5ヨコ 5 。 5 
53 1531-1710 4 5 9 
59 1711-1690 6 4 策コ
65 1891-2010 3 4 ア

" 2011-2250 4 s 9 
77 2251-24.30 3 s 8 
B2 2431-2610 3 a 霊

TotaL 44 49 

'" 
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皿結果A、周路位移動〈アヒ)~ >にお

ける 7つの発達 Phase、動作パターン

Fig，4は、毎秒5コマで解析したときの動作
パタ ン。 Fig，5はそれを重ねあわせたもの

(図中町数字はyssecでの時間経過を示す)。
発達段階は 7つのF加盟で、Fig.6はそれをパー

センタイル グリッドで図示。縦輸の発達年

齢は、各発達Phaseの50パーセントタイル値で表

示される。

Phaa8 1。模倣の段階。腰は落ち、立ち直り

はないが、保母や他の子どもの動作を注視し、そ

の後、情鋸位Kなり躯幹を左右に摺ったり、上下

させたりする己とができる。且底はたえず着床。

(D.A. ，1.04yrs)。
Phao8 2。模倣の段階だが、肩のもち上げに

よる重心移動。腹を落し鴎路位Kなっても種幹の

向....5εt

ぬ~~~~ゐ
_5<: 2 
( c....“o. "2 f守。..c.'. ) 

_5<: 胃

立ち直りがみられはじめ、肩及び上腕のもち上げ

Kより膝の引き上げが誘発される。 (D.A.，I
11 yrS)。
Phase 3。腰からの躯幹立ち直りが安定し、

膝のもち上げKよる傾斜反応の誘発。降据位移動

が可能となる。ただし足関節底屈は無理で、支持

脚の睡部は随床するEとはない。 (D.A. ，2. 
09 yrs )。

Phaoe '0膝のも手上げKよる傾斜反応の誘
発、帰属位移動。重心移動時K支持脚の睡離床が

発現。ただし、支持開、浮離脚ともに睡離床する

ととにより、不安定で前方パラシュート(保護伸

展)を誘発L、止ってLまう場合もある。 (D

A. ，3. 05yrs)。

Pha88 5。足関節底屈からの躯幹立ち直りが

可能となり、両足とも足関節底周位を保持しつつ

膝のもち上げによる大腿部からの傾斜反応の誘発。

骨蝿5E 5 

品認手字多選
， "・・M・".乱・ 0' y.・.，， 

'"司憐SE 6 

‘c.... I‘・ ~O f. ..0. ，..，. 1 

5..・"d・velopment"，ph・..，。千 the ~ d UCk'S walklog・p.ttern( 1..〆〆S5 eC. ) 

f i g. 4 
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f i g. 7 
ただし、しだいK中腰になり立ちあがtってしまう。 N 結果B、〈アじ}~ >を指標とした場

( D. A. ， 4・05yrs)。 合の他の日ズム運動との発達連関及び

Phao8 6 。骨盤傾斜Kよる傾斜反応の誘発。 潜在構造

両足関節底風位からの立ち直りで、相反性共同運

-動もスムーズとなる。が、腰部同期が弱く、歩調

をはやめると中腰前傾化をまねいてしまっ。 (D

A.，5.04yrs)。

Phaa8 7。上肢手指からの後方パラ γa ト

の積極的利用により、重心移動の安定した効率的

な陽据位移動。骨盤傾斜による歩行通勤も躯幹同

期Kより姿勢保持と抗する ζとなくスムーズK誘

発される。 (D.A.，6.04y四)。
F ig. 7は、 18ク月間だが、 18名目乳幼児の経

月変化を示す。直線的な上鼻ではなく、一つひと

つ足踏みしつつ階段を登るさまがよくわかる。し

かも、ある発連段階忙対する飛越現象はなく、各

発遥Phaseを行きつもどりつしつつ乗り移ってい

る。とく K、Phase4や6といったそれ以前と質

的K違ヲた.~Phase tcなるとそうである。

a 力こさん歩き

設定。リズム運動〈カニ〉への移行Kは〈アヒ

ル〉の発達Phase6での震からの傾斜反応Kよる

鴎据位移動の形成を待つべきだと言えるかどう泊、

Fig.8は、 〈カニさん歩き〉の発達Phase3 

で、前歩きしてしまう傾向があるが、両足とも足

関節底屈のままカニさん横歩きができる。それ以

前では、両足関節底屈を保持できても横歩きでき

ず、アヒル歩きKなってしまう(Phase 2 )。

Fig. 9は、リズム運動〈アヒル〉との発遥連関

( N=59、 r=0.875)0<カニ> Phase 3へ

の移行と<7ヒル>Phase 6 との結合度検定か

らす社ば、設問のどとしリズム運動課業として

の〈カェ〉白導入には〈アヒル〉の発達Phase6 

を待つべきだと言える (φ=0.835)。

-7-
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設定。両生類遣い這い〈詠ぎ〉における足関節

背屈は、陣据位移動〈アヒル〉での足関節底屈よ

り困難だとされる。 では、<.7ヒノレ〉 の発達

Phase 6 i't至るまでK形成された足関節ないし足

母指白筋支配由自動化は、領官目前進時の足関節背

屈からの且母指の随意な利用(ひっかき)在約束

するとみなしてよいかどうか。

F ig. 10は、両生類這い遣い・〈泳ぎ〉の発達

Phase 6で、腹臥位でも足関節背凪から足母指の

利用Kよる前進が可能となったもの。それ以前で

は、腹臥位で且関節背屈をとる ζ とができても、

足量上がねてしまい前進のためK利用できない

( Phase 5 ) 0 F ig. 11は、ζの過程と<.7ヒN>
のPhaseとの発達連関(N.= 70、 r= 0.915 )。

〈詠ぎ〉白発達 Phase6への移行とくアヒル〉

のPhase6との結合度検定Kよれば、上記設聞の

どとし 〈アヒル〉の発達Phase6を指標とする

足関節底周から由骨盤傾斜による相反的な鴎据位

移動の自動化は、足関節及び足母指の筋神経支配

Phase 5 

s 

5 

1."4058(: 
( ，二地!l5，m.5.02yrs)

f iヨ 10

7

E

5

4

3

2

1

 

m
E
E
E
υ
 

• 
• • |シf• • • • • M • • • • • • • • Lr: -..-J. e • • • • • • ~: 

./. • • • • • y . N=アO• • 
/ • r =0.915 

• ， ー，

f i g. 11 
Duck 

の自動化として、腹臥位での筒旬前進にあたって

もその随意な利用を約束するとみなしてよい(O

= 0.729 )。

c スキァプ動作

設定。肩のもち上げを利用するにしろとKかく

〈スキップ〉として、ツ ステップのキャロップ

動作から質的K転化できるためKは、時鋸位移動

での足関節底屈K代表される下肢筋支配の共同運

動の自動化が形成されていなければならないと言

えるか。少なくとも〈アヒル〉のPhase-4ないし

5が、スキップ動作の前提と言えるかどうか。

Fig.12は、スキッ プ動作の発達 Phase3で、

それ以前ではツ ステップのギャロク プ動作

( Phase 2 )ないし走動作(Phase 1 )~てなって

しまったのが、肩と上腕のもちあげを補助Kはじ

-8 
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Duck 

f i g. 13 

めてホジ ピング動作を交互に誘発できたもの。

Phase 4になると一側上肢前腕のもち上げを補助

とする誘発で、それ以上になると上肢は解放さ九

ホップ脚ではない遊離脚の且関節底屈が補助手段

として利用されはじめる(Phase 5 )。

F i g， 13は、 Eのスキップ動作の発達段階と

〈アヒル〉のPhaseとの発達連関(N=55、 r=

0.818 ) 0 <アヒル〉における足関節の底周随意

化との結合度検定では、両足底屈Kよる賜据位移

動(Phase 5 )でも中程度の結合(φ =0.447) 

で、腰部同期Kよる隣躍位移動(Phase 6 )とは

かなり高い結合(φ =0.756)。それゆえ、スキ

フプ動作への転化Kは〈アヒル〉の発達Phase4 

ではだめで、少なくとも Phase5以上白崎据位移

動。また、よ肢前腕を補助とするスムーズなスキ

ップ動作への移行Kは、 Phase6以上の躯幹同期

Kよる共同運動の自動化が要請される。

Phase 3 

4 s z 

( C.N・.'45，f， 2.11 yr.s) 
i g. 14 

3 

. γ . 
. I/.' • 
|※ 

I~ 
. . • 

I/.' • . . 
|ンイ • • • • N= 43 y r=0.933 

• てE

7

6

5
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E
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2 

臥Jck

f i g. 15 

d.底屈跳ぴ直り・〈ウサギ〉

設定。 〈アヒノレ〉での自発的な陽顕位移動が可

能となるためには、下肢筋支配の構造自体Kおい

て一定の成熟を待たねばならない。それゆえ、リ

ズム運動としては立位での底屈跳び直り、即ち

〈クサギ〉が先行する。換言すれば、〈ウサギ〉

白跳薗動作の習熟が<7ヒル〉動作の開始となる。
そうみなしてよいがどうか。

Fig. 14は、 リズム運動〈 ウサギ〉の発達

Phase 3で、腰のもちあげKより両足同時申跳ぴ

直りがはじめt可能となったもの。ただし着床時

はパタ足。それ以前では跳び直れず腫部のみ浮上

( Phase 2 ) 0 Phase 5 t'Cなるとぞれまで肩のも

ちあげを補助手段在する両足銚び直りであったも

の(Phase 4 )が、足関節底凪からのそれK転化

する。 Phase 6からは腰部同期が積極的K利用さ

れ、母指球部(第1枇中足骨骨頭部)を主軸とす

る底周跳び直り。 Phase7では、もちあげた手首

-9 
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もリラックスし、跳副テンポ、 7:7セントともK

可変。

Fig. 15は、 この発遥過程と<7ヒル〉の
Phaseとの発達連関。回帰係叡..= 0.933で、両

過程の相関はきわめて高い(N =43)。また、両

発達Phaseの結合度検定では、且関節底屈は立位

でのクサギ動作で先行し、陽毘位では底屈位のと

れない〈ヲヒノレ〉歩きPhase3と、はじめての両

足跳び直りKよる〈クサギ〉白発達Phase3とが

最も高い結告を示した (φ =0.574 )。以上自己

とから、設聞のどとく〈アヒル〉への準備教育プ

ログラムとして、〈クサギ〉のような立位銚び直

り耽作が有効なものと判断される。

Phase 4 
V 結果C、日常生活基本動

作、スプー ン ・箸の持ち方

とくアヒル〉と の発達連関

食事場面Kお貯るスプーン 箸の

持ち方は、パン Yの着脱、ボタンの

はめはずし、テゃフクのあげさげ、

靴のひも結びなどとともK日常生活

基本動作の発遁由一つの大きな指標

である。 Eれらの能力は〈アヒル〉

における姿勢保持、動的姿勢制御能とどのように

対応しているのであるうか。 Eζでは、スプ-y.

箸の持ち方K限定して連関をとってみた。

設定。スプ ンから箸へ白持ち換えが可能とな

るためには、足腰のレベルでどのような力が要締

されるか。少なくとも両足関節底周Kよる崎路位

立ち直り、<7ヒノレ〉の発進Phase4が前提となる

かどうか。また、スムーズな箸の持ち方(つまみ

箸)への移行Kは、躯幹同期Kよる陽躍位移動の

Phase 6を待たねばならないと言えるかどうか。

FIg. 16は、 スプーンと箸の持ち方K:関する舟

貯方で、大まかだが最も基本となるカテゴリー。

Phase 4でスプ ンから箸への持ち換えが可能と

なる。ただしにぎり箸で、箸をそろえるEとが中

心。それゆえ食器を口に近づ貯るかその逆のいず

れかKよる食べ方。 Phase6 tcなってつまみ箸。

おかずなどを箸先でつまんで食べるEとができる。

Phase 5は、それ以外の中聞のものをすべて入れ

た。なお、スプ ンの持ち方は、 Kぎりスプーン

か、つまみスプーンの持ち方かのいずれかで

Phase 2と3を区別した。

Fig. 17は、スプーン 箸の持ち方と<7ヒル〉
のPhaseとの発達連関 (N=92、 r= 0.892 )。

乙れKよるとスプーンから箸の移行Kは、少なく

とも鴎罵位を保持しつつ移動か可能となる<7ヒ
ル>Phase 4以上回姿勢保持能力が要請される

(φ=0.789)0 <アヒル〉の発達Phase5でほ

-10-



ぽ全員tJ'箸K持ち換っている。スムーメなつまみ

箸への移行Kは、生活習慣の違いに関係なし

Phase 5では無理で、腰部同期による安定した陽

鋸位移葺b合唱I能となるPhase6がその前提となる。

また逆K、Kぎりスプーン (Phase 2 )からつま

みスプーン (Phase 3 )への移行Kは、腰を落と

しても座り込んで止ってしまつのではなく、膝の

もちあげにしろ移動できる<<::アヒル->Phase 3 ) 

ζとが前提となる (φ=0.630)。

以上、設問は妥当で、スプーン・箸の持ち方と

いった finemotorの分化・発達にとって足腰の

レベルでの gross motorの発達がその前提とな

るのみならず、きわめて有効な発避的指標として

採用されうる。

河関連基本実験A、 Luria， Tanaka 

のく ゴム球把握〉課業におけ る日ズム

周期及び行為調節

L 目 的

時躍位移動〈アヒル>Kおける動的姿勢帽IJ御能

は、他のリズム運動の発達、及びスプーン・箸の

持ち方などの fine motorの発達と密接な連関を

もち、 ζれらの機能発達のきわめて有効な指標で

もあった。では、たんなる機能ではおく、より高次

な中枢からの調節をうける行為とはどんな関係K

あるかo C. C.ではソピエトと日本で別々にだがほ

ぼ同時忙考案された Lu，ia. A R. (1961 )と

田中昌人ら(1960)白<::'ゴム球把握〉録業を改作

実施し、そ ζで白スピー ド調節Kよるリズム同期

と、ヨトバKよる行為調節目発遣を調べ、〈アヒ

ノレ>Kおける動的姿勢制御能との発達連関を検討

した。

2.方法

.)ゴム球把握践業。 Fig，18は実験場面で、

つぎの順序で実験した。①交互開閉(把握)課業

/
恨

¥日
E

ペ¥
η 一

S:Subject， T:Tester， R:Recorder， l:Rubbers， 
2:Lamps， 3:MicIophone， 4:Amplif孟er，5:0scill。
graph， 6:Tape recorder 

f i g. 18 

;普通の速さ、だんだん速しだんだん遅〈。②

同時開閉(把握)操業;普通の速さ、だんだん速

しだんだん遅〈。③行為調節操業(利手同期、

逆手繁湿把握保持); EDランプ赤田みに同期。@

〈赤育赤育赤青青〉のバターシくでのランプ点滅

K対し赤のみK同期。。コトパによる行為調節、

向上パターン白点裁に対し赤Kは「イイJ(陽性

信号)、育Kは「ダメJ(陰性信号)と言語で行

為を調節する。@c.れで行為白骨化がみられない

場合、赤K対する「イイ」のみ言語化し調節する。

b)被験児。リズム違動〈アヒル〉と同じ保育

所幼児、 79名 (m.41，f.38)o 1982年 12月実弘
精神簿弱児は附属ふじのめ掌級児童、 14名 (m.9

f .5) 0 1983年 3月実施。

。)解析ポイント他。各実験系列を電磁オシロ

グラフ(共和電業且SM-ll)で記録した

( 10皿Ysec)。評価ポイントは、リズム同期と行
為調節。

3.結果

的発達段階は 9Phaseo Fig， 19がそのパ

ーセンタイノレ .tJ'リァド。 Fig， 20が<7ヒル〉
のPhaseとの発達連関 (N=50、，= O. 816 )。

ζれKよると〈ゴム球把握>Phase 6から 7への

移行が顕著で、鴎毘位移動〈アヒル〉ではPhase

5以上と対応している (φ=0.759)。

-11 
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b)では、陽据位移動〈アヒル〉でPhase5以

上、即ち、蹄据位でも足関節底屈を保持しつつ移

動できるという ζとは、手のνベルKおけるリズ

ム同期、行為調節にそれ以前とは遭ったと・のよう

な変化をもたら官か。

Fig， 22は、〈ゴム球把握〉課業、 Phase6で、

それ以前では混乱していた交互開閉(把握)が可

能となり、「だんだん速く」に対してもリズム同

期できはじめる。また、行為調節課業でも、それ

以前ではコトバKよる調節は同期できなかったの

が、陽性信号〈赤>tr対して「ィィ」と言って調
節するととができるようKなる(D. A.. 4. 08 

6 

ド調節は不充分だが、スム ズな両手同時間関

把握が可能となったもの(D. A.. 3.05 yrs)。

己れと〈アヒル>Phase 3、即ち、足関節底屈は

無理だが、膝のもちあげにより重心移動できるの

と対応している。〈アヒル>Phase 4への移行は、

両手同時開閉把握でスピード調節できはじめ、行

為調節でも陽性信号〈赤〉に対して言語化「ィィ」

'1 = 0.605ョ.O. 776 

守
Jv-u

コ口

• • • • • • /' ν〆• • 際z• • • .・.。 • • • • • ぽ:• |ジギ • • v. • • N = 50 • • r = 0.816 

6 

yr s )。

陣路位移動が安定しだす〈アヒ，レ>Phase 5は、

交E開閉及び言語Kよる行為調節の開始を意味す 4 

る。

c)リズム運動〈アヒル〉ではじめて足関節底

屈の保持できる Phase4への移行は、 リズム同期、

行為調節Kどんな変化をもたらすか。また、腰部

同期を利用した効率的な<7ヒル>Phase 6への

移行は、 いかなる変化をもたらすか。

Fi g， 21は、〈ゴム球把握>Phase 4で、ス ピ

5 

3 

2 

4 5 6 7 8 9 
Rubber -Grasping 

f i g. 20 
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射するEとなく意味的K行為を分化したもの (Dが可能となるEとを意味する。

〈アヒル>Phase6への移10 yrs )。5 A. • おは、 〈ゴム球把握>Phase 8で、陰性Fig. 

行、即ち、腰部同期Kよる効率的な鴎据位移動の信号〈育>K対して「ダメ」といpっても、随伴発

開始は、交互開閉把握Kおけるスピード可変、な

らびK言語の意味分化Kよる行為調節の開始を意

味する。

ヲ:-7'A恥盟肱は-t"，.γ τ.4，':.-7" ) • • • • • • 時間"・・N・2
4 岨包~I. "'，

一一-司』一J、』ー一一~一一一一一一

一一-ー一
擁

精神薄弱児の場合は戸のような傾向をもつか。

Fig 剖は、附属ふじのめ学級小学部児童Kおけ

舗4 3:10 A 

( ...同鳴闘開餌.>

晶血皐」ー昼主 主i

一一・F凶繍.・m芭伺
4 円官民

る成績。図中の太線、 s靴、 y軸は〈ゴム琢把撞〉

Phase 6から 7への移行と〈アヒル>Phase 4か
ん同州ル~似八八
Mh馴川川内心MfiM八

ら5への移行の対応関係を示す。結合度φ係数、
電"':-7唱 釧 ..  ・bl・ 。=O. 320。相対的O. 759 K対してとの場合は、

Kみて、〈ゴム球把握〉の方が〈アヒル〉より進

んでいる。が、〈ゴム球把握>Phase 7でつまず

いている。モれは〈アヒル>KおbてPhase4か
一 一一
21 f i 9・

ら5への移行がみられないιとと関係している。
4:07現6 同首se

ただし、膝白もちあげにしろ陣露位姿勢で重心移
( ，基調脂喪主同....)

主企主主皐ふ一一一一一一 包'"ι皐土一一一一一一

一"JlI~__の宅局

動できる子どもは全員〈ゴム球把握> Phase 5な

りズム同期Kないし 6以上を示している。即ち、

--""'-一一-I

:h;今乙=企
おいて両手同時把握から左右交互開閉把握K移行

し、かつ陽性信号K対する言語による行為調節がC) ‘ヨわア周期恒扇
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可能となっている。

それゆえ、リズム同期におけるスヒード調節、

行為調節Kおげる意味舟化のための質的な変化の

ためには、陣躍位移動〈アヒノレ>t<:象徴される腰

部同期による効率的な姿勢反射の統合が重要とな

っているものと判断される。

四関連基本実験B、足底庄五点変化か

らみた第1i止中足骨骨頭部(母指球部}

正支軸とする足践感覚運動被能

1 目的

手のみならず足も遥動器官であるとともK感覚

器官でもある。とくに足の裏の機能、且蹄感覚違

蜘機能においてそうである。 ζ ζでは鴎罵位移動

〈アヒル〉で足関節底周からの立ち直りができる

ζとと ζの足の機能との発達連関を検討し、全体

として且Kどのような機能が形成されるζとが重

要かを明らかKする。

2.方法

a)実験設定。 Fig.おの要領で片足立ちテス

トを実施し、是底圧五点にお貯る荷重変化を記録

した。 Fig. 27は足底庄検出板Kはめ込んだ圧力

センサー(共和

電業、 PS-B 

10 KE、5KE)。
検出部は、直径

16..で、Fig.

26の要領で、2

歳半から 6歳ま

でさまざまな幼

児K適用 (H

Line 120冒震~

172.. )できる

よう試作した

(藤井・共和式

簡易足底圧五点 f i g. 26 
測定装置)。第

¥4.¥ine 

F.¥iM 

1駈 (1 ch )、第3祉(2 ch )、第 1祉中足骨

骨頭部(3 ch )、第 5祉中足骨骨頭部(4 ch )、

睡骨部(5 ch )の五点で、 ζれKより足の裏各部

Kおける足蝶圧の徴調整の記録が可能となった。

B 

P¥α5 t i c p¥a¥< 

Butyl gomme 

C Plessure se nsor 

P 5 -B 

. 
27 g. 

""民 IOKt2.:1¥ 
~~ - aー」旦占~

…SHUT'ftlt C… 
RSC-tl50 5(，O-l50 I 'ITC-)l fV".;-910 SVM-lllO 

f i g. 25 
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なお、実験条件を同-1(するため、被験児の前 いるとみなすζとができる。ではPat!ernD 、B

方 1メートルKランプを点灯し、視覚佐立ち直り はそれぞれどんな特徴をもつのか。 また鴎寵位移

を利用できるようKした。 動〈アヒル> Phase 5はどんな役割をはたすの治、

b)被験児。リズム運動〈アヒノレ〉と同じ保育 b) Pattern D 0 Fig.31で、4歳3ク月

所幼児、3歳-6歳8ク月、 77名 (m.3o.f・41)。 男。上体は骨盤傾斜Kよる下肢の引きつけ弱〈 、

1982年 12月実施。精神薄弱児は附属ふじのめ学 桓幹傾斜Kよる重心保持。

級小学部児童、19名 (m・12.1.7)。同じく 1982 足底圧五点変化かる君える亡と。 まず、 且の裏

年 12月実施。 全面での荷重支持が可能となった。〈アヒル〉で

。)解析ポイント、評価カテゴリー。電磁オシ

ログラフ (RSM-ll)で配録。 紙送り速度、

10 n/  sec。評価ポイン トは、第 1邑上中且骨骨頭

部(3 ch )。を支軸とする各部の相反的な同期、

ならびに第3駈(2 ch )の抑制的役割。

S.結果

.)発達PatternoAから Fまでの6つの変化

パターン。 Fig.28はそのパーセンタイル グリ

ジド。 Fig.29はEれと〈アヒル〉のPhaseとの

発達連関 (N=冊、 r= 0.8:D )。 ζれKよると

陽躍位移動〈アヒル〉の発達 Phase5は足底圧変

化 Patlern Cと割応し(φ=0.670 )、Eれを媒

介としてPattern0からBへの移行が約束されて

書O.駒h・0.771

|.172 
J-rl・

1.，，，，ひl斗N= 68 
V. I I r = O. 820 
3・• 
F E D c B A 

Pattern 
f i g. 29 
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は足関節底屈Kよる立ち直りの開始(Phase 4 ) 

と対応するが、 ζれ以前では、過度K第3枇(2 

ch )の抑制がききすぎる(Pattem F)か、第

1祉 (1 ch )が強直的で(Pattern E )、重'L'

保持K懸命であった。 ζれが己の段階Kなると、

三角形の面として、種骨部(5 ch )、第5祉中足

骨骨頭部(4 ch )、第 1駈(1 ch )の各部で街

重を受け、調節できるようになる。とく K第 1祉

( 1 ch )で、躯幹傾斜Kともなう重心移動K対

し、第5祉中足骨骨頭部(4 ch )と相反的K緊

張する ζ とKより、跳び直り反射を抑制してい弘

換言すれば、足の裏各部における三角形の面とし

ての荷重で、第1祉の随伴的ないし緊接的抑制匹、

Pattern Dの特徴がある。

c) Pattem B 0 L.れが、 Fig却(f. 5 

!o yrs ) ICなると、第 1祉の緊設がとれ、第 1

祉中且骨骨頭部(母指球、 3ch )がしっかり着

床。 ζれを主軸V亡、足の裏各部が明確K機能分fr.，
第 1祉中足骨骨頭部(3 ch )を基軸K、腫骨部

( 5 ch )、第5枇中足骨骨頭部(4 ch )と水平

垂直同期。のみならず、 Eれに対応して、第 1祉

( 1 ch )は中足骨骨頭部(3ch )と機能分化、

リラックス。第3駈 (2 ch )は踏んばりとして

抑制機能を発揮。それゆえ、足鯨感覚運動は荷重

変化だけでみても、つぎのようなループをえがく。

第3祉 (2ch)→第 l祉中足骨骨頭部(3 ch )→ 

第 1祉(1 ch )→睡骨部(5 ch )→第5駈中足

骨骨頭部(4 ch )→第3祉(2 ch )、と。

4 論積

以上、第 1量上中是骨骨頭部を主軸とする足嬢感

覚運動自分化ICI;t、 疎開位移動〈アヒノレ〉 の

Phase 5 K:代表される足関節底周からの立ち直り

能力が要請される。セは、精神薄弱児の場合ど白

ような傾向を示し、また、日常生活のなかではど

のようk形成されるか。

a) Fig. 32は、附属ふじのめ学級小学部児

古 7
コ
ロ
6 

5 
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⑮ ⑪ 1 ⑫ 
⑮ @ 

@ 

G F E D C B A 

f i g. 32 
Pattern 

童Kおける〈是底圧変化〉と〈アヒノレ〉との発達

連関。図中、太線z軸、 y軸は、 <7ヒノレ〉
Phase 4から 5への移行と、 〈足底圧変化〉

Pattern 0から Cへの移行の対応を示す (ζの

場合、 o= 0.476 )。足底圧変化、 Pattern Cの

子どもは 2人いるが、いずれも〈アヒル>Phase 

4以下で、 PatternBへの転化Kはつまずいている。

なお、片脚支持の困難な PatternG が3人いる

が、いずれも〈アヒル〉は Phase3以下。また、

足の裏金面による荷重調整由可能なPattern Dを

示したものは、膝のもちあげKしろ全員時据位移

動が可能であった。

ー〕では、 Eうした第 1祉中足骨骨頭部を主軸

とする立ち直りは、日常生活のなかではどのよう

K形成されるのであろうか。 Fig.33は、簡易実

験、〈階段ー立ち幅とび〉と足底在変化との発達連

関 (N=師、 ，=0.786)。
階段を上り、回転、 3段目から跳び降りる。

Phase 2、両足そろえKよる上り。 Phase3、一

段ずつ片脚支持、バタ足で跳び降りるoPhase 4， 

交互歩きによる上り、そろえて回転。膝をまげ跳

び降，りる。ツーステップ着床。 Phase5、交叉歩

-17ー
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f i g. 33 

咽論誠、姿努反射の利用と増強に重点

をおいた形成プ ログラムの実際とその

効果

a 実態

F ig. 34は、〈階段ー立ち幅とび〉とリズム運

動〈クサギ〉のPhaseと田発達連関。附属ふじの

学級小学部児童、 19名 (m.12.(.7) 1'1:おげるそ

れで、タースナンバーはTable2 1'1:示す。 Fig

35は、底届跳び直り 〈クサギ>1'1:おける告発達

Phaseの動作パターン(毎秒5コマで、数字はそ

の時系列)0 Fig.加の太線、 s軸、 y軸は、

〈階段ー立ち幅とび>Phase 4から 5への移行と、

〈クサギ〉のPhase3から 4への対応を示す。

ζれによると、附属ふじのめ学級小学部児童は、

〈階段ー立ち幅とび〉で Phase4から 5への移行

で、〈クサギ〉で Phase4への移行でつまずいて

いる。クースナンバー⑨と①は、〈 ウサギ〉で

行、スムーズ。膝を曲げおもいきり跳び降り、両 Phase 4 tr.遣しているが、〈階段一立ち幅とび〉

足同時着床。 EのPhase4から 51'1:かげて、足底 で足を引っぱられ、全体として飛鼠できないでい

圧変化では第iIll:中且骨骨頭部の主軸的役割の分 る。では、それぞれ、どζがポイントとなってい

化が形成される。 Phase 6は、骨盤傾斜でスムー るのか。

ズな上り。上段から立ち幅とび、空中{申展あり。

どく日常的な働態。外K出るとき、家K入ると

ω6  
L 

ロ

章、家の中で、デパートで、地下鉄の階段で、そ

の他さまざま。最初は手をヲ|いてもらってだが、

そのうち一人で、そして跳び降りるEとを楽しむ。

階段の昇降が、共同運動の自動化を助りる。とく

に下りは、 且の裏の母指球部、第 I祉中足骨骨頭

部のしっかりした着床を要す。階段目上り降りは、

片脚支持Kとっては外圧で抵抗となるが、それゆ

えまた、足燥感覚運動Kとっては増強のいい補助

手段となる。

ぷ 5

4 

3 

2 
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Phase 1 Pha虫 2

川底笠

守

防 l一、，

('.n.198.1.2.02ys) ('.n.l・5、m.2.07y・3
Phase 5 

(c.n.¥15.1.‘'"・}

〈階段一立ち幅とび〉はすでK指摘したよウK、

Phase 4から 5への移行は、交互K歩き上るEと

が可能となり、ツ ステ yプ風に跳び降りる段階

( Phase 4 )から 、スムーズな交叉歩行で、

おもいきり跳び降り、両足同時K着床でき

る段階(Phase 5 )への移行。

底周跳び直り動作の〈クサギ〉白評価カ

テゴリ ーはつぎのとおり。 Phase 2、両肩

持ち上げKよる底周睡浮上。 Phase 3、腕

持ち上げを補助とする底屈クサギ、両足同

時浮上。 Phase4、腰の持ち上げ同期Kよ

る底屈ウサギ、両且同時着床。 Phase5、

足関節底届からの膝関節伸展ウサギ。己申

Phase 4から 51<:かげての伸展共同運動の

自動化を背景K、〈階段一立ち幅とび>1<:

おげる空中伸展はじめスキップ動作等、次

の発達段階白基本動作への移行が可能とな

る。ふじのめ学級小学部児童は、 Phase 3 

から 4への移行Kつまずき、 Phase5へは

なかなか転化できないo Phase.6は‘第1

枇中且骨骨頭部から由躯幹同期クサギ。

Phase 7、足祉から白スピード可変ウサギ。

問、。5e6 
ら
ワ，-、 1

Phase 3 

【‘A、65.t.1..06ys)

(c.n.l03，1苦悩y・7
f i g. 35 

Phase 4 

【c.n.134..rn.ゐ07ys)

Phase 7 
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Tabl.. 3 

b 形成プログラムの実際

両足同時跳び直り、伸展共同運動の自動化。己

れがけ o ζ う難しい。バタ且ないし';/ ステップ

ふう K着床。 ζれが同時着床Kなり、空中での伸

展位がとれる ζ と。 Eれがふじのめ学級小学部K

おける共通した課題。そっおさえてよいであろう。

出、 ζの姿勢は、 高いと Eろから跳び降りるなど

以外、日常生活のなかではあまりみられなむ、。そ

れゆえ、 子ども由もっている潜在的な諸能力、と

くK姿勢反射の統合性を引き出し、 t応且させるた

めK、他のリズム運動とともK特別K組織される

必要がある。

Fig. 36及びTable3は、ふじのめ学級小学部

児童に対し共通K設定した形成プログラム。 F唱

20 

37、Table4は、中学部生徒に対するもの。いず

れも姿勢反射の利用と増強K重点がおかれている。

とく K、〈ウサギ〉の底周跳び直りK代表される

跳び直り反射の増強。〈階段歩行〉白骨盤傾斜K

代表される傾斜反応の増強。及び〈汽車・すべり

込み〉動作などパラ シsート反応の串J用。 ζれら

の姿勢反射の利用と増強K重点がおかれ、それぞ

れの発達段階の動作テンポK適合したかたちで実

施された。 実施期間 (第 l次)は、 1983年4月

より同年10，月までの6ク月間で、可能な範囲で毎

週l園、 30分程度実施するEとを目標とした。そ

の効果を検肘するため、同年11月、関連基本実験

〈コ・ム球把温〉際業、〈足底圧五点祖1)定装置〉に

よる片脚支持テストを実施した。



;t.) 

さ

豆二11圭

十字、三割反二
。J

今一宅

壮
一匹

ト)Q 

+ 

ト). 

中学郁

~ ーさ
旦旦」ム

f i g. 37 

A 
，. .， .. 1 

ι三ーで¥B 
.(1 ..".  I ，f.，.;..:3.ート・4助.・勘也縛・.. の‘a・・崎制民よる."・・・..
ロp今守ギ I.1111')11.・時・・・.・B・e・............s"'，.・・‘..
I¥) .，包ル 1-島姐僑働..凧a・・..、$耐11""')・v吻・鍋島笥噌・.
ュ.)r'ぜ・ピー l晴曾.，ラヤ晶ートの細川_1同・・a・・・・ーがらの包a・f・-
~>専ユザ. 1・'"・・a側、亀‘-・・働側 "グゼーを・，.
《。淘 '1 .ヒ 、・・ '"伶網凶...')ラグゼ 、..シ.
". ，号".dI儒...リ属尉備“.... ・..賓.......・.... “筒b同・

( 1'81.S-、 FII.J11.l

Table.4 

c 醜鋸位移動〈アヒル〉における動的姿勢制循

能の経月変化

Fig. 38は、障罷位移動〈アヒル〉で、 1982

年12月ないし 1983年 4月から同年12月までの経

月変化。縦軸は発達Phaseで、領軸は生活年齢。

図中、太績は、且関節底屈でのはじめての鴎据位

移動、 Phase4への移行を表わす。 4月段階当初

でPhase4以上を示Lたものは、CaseJ伍4.10 

射の利用と増強白結果としての変化である。そう

みなしてよい。では、 Eの経月変化Kどんな傾向

を概みとる ζ とができるか。

第 l。経月変化は直紛守ではなく、各発達Phase

の行きつもどりつの乗り移りであった。それは

Phase 3n1ら4へ白転化のみならず、各発達Fbase

の移行においてそうであった。 CaseJ拓 19.17. 

14. 13. 11等の軌跡、重参照。

第20Phase 2なL、L3から 4tc移行できたのは、

3. 7. 12の5名であョた。それが約半年で、Case t 14名中11名。そのうち CaseJ幅6と9は、 Phase3 

J帳 18.23. 1A. 11を除幸、全員 Phase4以上K転

化した。蹄据位移動〈アヒル>tc対する個別の訓

練ではなく 、形成プロFラム全体Kおける姿勢反

から 5へ白2段階の移行であった。 ζれらのケー

スの場合、相対的Kみて、〈階段ー立ち幅とび〉

でPhase4の傾斜反応、〈クサギ〉で Phase3以

-21 
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軸は、〈アヒル〉のPhase4から 5への移行と、上申跳び直り能力会を4月段階でもっていた子ども

〈ウサギ〉の発達Phase4から 5への穆行との対

応を示す。即ち、底思立ち直りKよる連続した樽

据位移動には、腰の持ち上げ同期Kよる底屈クサ

たちであった。

第30 4月段階で、

それそ.れPhase5ないし 6のより安定した足

Phase 4以上の子どもたち

‘ギ、両足同時着床(Phase りから、足関節底屈

kよる膝関節伸展ウサギ (Phase5)が先行する。

は、

関節底思からの立ち直りK増強された。

以上、 <7、ヒル〉自体の形成を目的としたも白

ふじのめ学級小学部児童Kおいてどのようでは、ではないが、 Eめ間の形成プロ Fラ込白有効性を

な関係院あったか。

第 1。ιCaseJ臣9。当初、〈クサギ>Phase 5 

膝関節伸展ウサギであeりながら、<:アヒル〉は

Phase 3;'で、膝もち土庁移量rて・あった。 12月、〈ク

サギ>Phase 6、躯幹同期Kよりリズミカルな底

実証する結果といえよう。

リズム運動〈ウサギ〉における底屈跳ぴ直り

ー動作の習熟とその効果

d 

周ウサギに移行するKともなって、〈アヒノレ〉

Pha~e 5、是関節底屈からの時据Phase" 4を経1

Fig.' 39は、降隠位移動<7'"ノレ〉の変化と底

屈銚び直り動作・〈クサギ><oの発達連関。リズ

ボ運動〈ウサギ>1<:おける底周跳び直り由習熟 ・ 位立ち直り移動K転化している。

Case J幅 7.17. 10.3.60 いずれも、〈ワ

サギ>Phase 4から 5への伸展ウサギ白移行Kと

第 2。増強は、時跨位移動〈アヒル〉における動的姿勢

制御能由形成にどのような効果をおよほしたか。

もなって、順調1<:<7ヒル>Phase 5への対応を

示した。膝関節の伸展した足関節からの底周銚び

数字はクースナンパ 。0印は 1983年 3月、口

x輸、 y印は同年12月田発達段階。図中、太線、

2 

No Case Number 
0， げ B3. 3 
口 198 3. 1 '2 
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直り動作の習熟が、鴎毘位Kなっても足関節底屈 Kおける動的姿勢制陥聞の増強。てどのような効果を

からの立ち直りと移動を可能Kしたきわめて措置調 およぼすか。 C印は 1983年 4月現在、口印は同

な対応といえよう。 年12月の発達段階。図中、太線、 s軸、 y軸は、

第 30 CaseJ駈16.5.20.14.150 <:ウサギ:> <アヒル〉の Phase4から 5へ白移行と、スキフ

Phase 4 底屈跳ぴ直り(両足同時着床)の習熟 プ動作の Phase3から 4への移行と対応。 Phase

が、陽据位でも両足関節底鳳Kよるはじめての移 3は、はじめてのスキタフ.で、肩ないし上腕のも

動(Phase 4 )を可能Kさせたと考えられる。 ちあげによる交互ホフピング。 Phase4は、上肢

第九 Case 11伍18.200 <:ウサギ">Phase 1で 前腕白もちあげを補助手段とするスムーズなスキ

あったが、ウサギ動作を中りはじめる(Phase 2な ップ動作。

いし 3)ょっKなって、 <7ヒル〉も Phase3に なお、スキップ動作は跳び直り反射のみならず、

移行。壊を落として自ら贈罵位Kなり歩く ζ とを 骨盤傾斜Kよる下肢のもちあげ、即ち傾斜反応の

楽しみはじめた。 増強が重要。 Eれを軸Kして上肢、下肢の共同選

動が逆利用され、スムーズなスキップ動作へと転

のそ-C
 
強増の動週間共る+J

 

お作動プツキス
果
効

@
 

化する。また、傾斜反応の増強は、時据位移動に

おける骨盤傾斜と腰部向期、即ち、 〈アヒル〉

Phase 5から 6への移行にとって不可欠である。

第 loCasel伍 70 <:スキフプ〉は当初から

Phase 4。前腕もちあげを補助手段とするスキッ

プ動作で、骨盤傾斜を軸とする共同運動の増強は、

Fig， 40は、スキァ プ動作の習熟と陽据位移動

〈アヒル〉との発遥連関。スキフプ動作の習熟K

おげる共同運動の増強は、樽据位移動〈アヒル〉

Duck 
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6 I I I [4 ω 
凶。
C4L = 
5 。
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EC。L 4 
ー口ω ω 〉
3 …ー… M。Case Number 
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が可能となった。スキップ動作の Phaseは同じだが、〈アヒル〉は、

スキァプ動作への第 50Case j眠 11.18. 230 Phase 4から腰部同期による陽鋸位移動、 Phase

ツーステップふうのギャロァプ転化はまだだが、6へと転化させた。

なら可能(Phase 2 ) 0 <アヒル〉は Phase3でスキップ動作第 20'Casel16.17. 9.100 

膝のもちあげKよる陣寵位移動。2ないし 3からPhase4へ巴移行KともPhase 

Phase 3ない L4からなって、〈アヒル〉も、

関連基本実験A、〈コム球把握〉課業におけf Phase 5 K移行。底屈立ち直りKよる鴎毘位移動。

るリズム同期且ぴ行為調節との発達連関1;1 第.30 Case'j伍1.5. 13. 15. 16. 20. 22. 24 0 

巳時Pて四スキップ動作 Phase3への移行ないし

以上、樽据位移動〈アヒノレ〉を指標としてみて習勲と、〈アヒル>Phase 4 ~ はじめての底届立

も設定した形成プログラムにより姿勢反射は増強ち直り移動と対応。

との動的姿勢制御能されたと判断される。では、<7ヒル>Phase 5 第 40，Case必 2.3.60

の発達は他町機能、リズム同期と行為調節Kど白よしっかりじた底屈立ち直りKよる陣据位移引と、

TanakaのLuria， うな効果をもたらしたか。スキップ動作 Phase3への転化動の先行Kより、

〈ゴム球把握〉際業との発達連関から

検酎する。

Fig. 41は、〈アヒル〉の発達変化

とくゴム球把握〉課業の成績と白発達

連関。 O印は 1983年 3月、口印は同

a輸、 y軸は、年11月。図中、太線、

<7ヒル〉の Phase4から 5への移行
と、〈ゴム球把鐘〉の発達Phase6か

ら7への移行と対応。即ち、鴎据位移

動Kおける且関節底腐立ち直りKよる

りズム同期Kおけるス

ピード可変とともに、陽性信号K対す

る「ィィ」、陰性信号に対する[タメ」

と言語由意味Kよる行為調節を可能K

させる。では、ふじのめ学級小学部児

移動の習熟は、

Rubber -Grasping 

9 

s 

7 
制甲山

O
L
ι

6 -5
5
E且
o-mw〉
M
W

口
童においてど白ような傾向をもつか。5 

3.7. 10。隣据位移第 10Case J16. No: C Q揖 Numb~r

O 
口

動〈アヒル>1<:おいて Phase4から 51 983. 3 

1983. 11 
9 

4 
への移行。即ち、足関節底屈から白立

ち直り穆動の習熟は、〈ゴム球把握〉

Phase 7ないし 8の移諜業において、
7 6 

Phαse 

5 3 
Deve(opmenta( 

4 2 

リズム同期におけるスピ

ード可変と、行為調節Kおける意味舟

行と対応し、Duck 

25 
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よる行為調節。化を可能Kさせた。

〈アヒル〉の発達Case J幅 18.190 第 40〈アヒル〉の発達17。第 20CaseJ甑 6

Phase は2から 3ないし 4へと移行しつつあるが、当初Phase 3と高くはなかったKもかかわらず、

リズム同期では交互開閉はだめで両手同時開開。から〈ゴム球把握〉は Phase7以上を示した。

ランプ〈赤〉に対する行行為調節も、陽性信号、いずれも、半年後、持鋸位移動〈アヒノレ〉におい

己れらを楽しんでやる。為で、てPhase5以上の動的姿勢制御へと飛躍した。

15.20.220 <アヒル〉の発達Case必第九

関連基本実験B、足底圧五点変化からみた第q 底届立ち直り白開始Kともな って、Phase 4 

1祉中足骨骨頭部圭主軸とする足躍感覚運動自由〈ゴム球把握〉も発達 Phase6を確かにする。 2P

能との発達連関ワズム同期Kおける両手同時開閉から左右交ち、

E開閉把握と、陽性信号に対する言語「イイ JK

樽据位移動〈アヒル〉を指標とする

動的姿勢制御能回発達は、足の機能自
L~ 9 One on 5tanding 

体における且能感覚運動の機能Kと白

Fig. 42 

は、〈アヒル〉の発達変化と、片足立

ちテストにおける足底圧変化パタ ン

ような変化をもたらしたか。
A 

との発達連関。O印は 1982年 12月、

Z 1983年11月。図中、太線、口印は

y軸は、 〈アヒル〉の発達 Phase軸、

4から 5への移行と、足際感覚連動の

Cへの移行と苅Dから変化Pattern 

応。剛ち、 〈ア ヒノレ>Kおげる足関節
底屈からの立ち直り移動は、足底圧変

化K第 1祉中足骨骨頭部と第H止との

機能分化をもたらす。では、 ふじのめ学

級小学部児童においてどのような傾向

を示すか。

6.100<アヒル〉第 10Case A匝

の発達 Phase3ないし 4から Phase5 

への移行により、 足底圧変化でも
No : Casc Numbcr 

829・2.12 
198'3.11 

日
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PatternC以上を示した。 順調な発達
G 

で、第 I祉中足骨骨頭部の主軸的喰串l

17. 220<アヒル〉

を安定して発揮。

第 20Case j記
7 6 

Phase 

5 4 

Develop庁、entαl

3 2 

の発達Phase2ないし 3から Phase4 

これKより足底庄変化もK移行。
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Pattern Cを示した。足の構造Kおいて比較的し

っかりした潜在能力の大きいタイプ。

第 30Case J伍 7.9.20<アヒル〉の発達Vて
おいて Phase4から 5tc移行していながら、足底

圧変化はまだ PatternC I'C転化しな、、。ただし、

Pattem EιL上で、且の裏金面での荷重支持は可

能。ダウン症児に多い。

第 40Case J，匝1.16. 200<アヒル〉は Phase
3から 4で、底周立ち直りが開始。足底圧変化パ

ターンも、PatternEないし Dで、次への転化を

準備しているFループ。

第 50Case J16. 18. 19. 150<7ヒル>Phase 
3ないし 4へ移行し、片脚支持Kよる重心保持が

可能となった。が、第 1祉は強直的で、足底圧変

化は PatternF。 階段の上り降りはじめ日常生

活渇面でのおもいきった活動が意味をもち、展開

されている。

医おわりに

以上、 「養護・訓練」の個別プロFラム及び形

成評価法の開発Kあたってのいくつかの基本問題

を整理してきた。本研究ではとくに動的姿勢市1m
能の発避に焦点をあて、 ζれとの関連で精神樽弱

児における発達上の偏りを評価しようと Lた。む

ろん一つの7プローテで、今後にまつべき点も多

いが、人間発遣のダイナミズムを理解するにあた

り最も具体的で客観的なもののーっと Lて、現場

教師K対L個別プロ Fラム作成にあたっての基本

資料を提供すること忙なったと息われる。以下、

本研究の成果と課題を要約したL、。

(1) まず.本研究では、蜘切餅制御能の発遥的

指標1:.Lて蹄鋸位移動〈アヒル〉歩きを採用Lた。

それは、砂場遊びはじめ子どもが立ったり座った

りLて遊ぶときの基本姿勢K注目 Lたからで、揖

腐位移動<7ヒノレ〉はその基本能力を露呈させる
ものとして有効であった。即ち、姿勢保持と歩行

に必要な反射で、評価カテゴりーはつぎのとおり。

足関節底屈からの立ち直り、骨盤傾斜をはじめと

する傾斜反応の利用による歩行誘発、後方パラシ

aート反応の利用Kよる重，し保持など。

(2) 蹄腸位移動〈アヒノレ〉を指僚としたときの

発遣段F臨主 7.Phaseで、精神薄弱児の場合、

Phase 3から4への移行及びPhase5から6への

移行て吹きくつまずいて¥~t.:..o 即ち、 揚厨位tc な

ってもそのまま座ってしまうのではなく、足関節

底屈からの立ち直りをt保持できる (Phase4)、

及び歩きはじめても立ち上ってLまうのではなく、

腰部同期を利用し骨盤傾斜防誘発する段階(Phase 

6 )への移行でつまずいていた。

(31、かといって、まったく変化Lないというの

ではなく、これK必要な姿勢反射の利用と増強を

中心とする形成プログラムにより‘よりスムーズ

な次の段階への移行がみられた。それは健常の場

と同一で、ただ各発遁段階への乗り移りには明確

な蓄積を要した。とくに効果の寵められたプロF

ラムはつぎのもの。リズム運動〈ウサギ〉におけ

る且関節底屈による銚び直り動作、 〈陪段歩行〉

や〈ウマ・高遣、、、膝遣い>tc代表される骨盤傾

斜による傾斜反応の増強、〈すべり込み〉動作に

みるようなバラ γュート反応の積極的利用、〈ウ

マ・ギャロァフ・〉や〈スキップ〉動作Kみる共同

運動の増強であった。

(4).、とう Lた姿勢反射の増掛主、日常生活場面

でも階段歩行、坂道歩行はじめさまざまな機会が

ある。それをどう利用するかが重要で、その際の

評価ポイン トとしてはつぎの2点。即ち、崎蹄位

移動〈アヒル〉に代表される動的姿勢制御能と、

動作リズムの優先テンポ。とく tc後者は、発達段

階のみならず個々の子どものパーソナルなレベル

でも遣っており、個別指導Kあたって配慮される

必要がある。

(5).形成評価基準作成のために、本研究では、

より高次な中嶋からの関節による行為との発遥連

闘を検討した。その一つが、 Luria，Tanakaら
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の〈プム球把握〉課業との連関介析。蹄陪位移動

〈アヒノレ〉の発遥Phase4から 5への底周立ち

直り移動の習熟は、fine motorの手のレベルで

で両手同時把握から左右交互の開閉把握(リズム

同期)への移行、及び陽性信号 ー陰性信号に対す

る意味分化は無理だが、陽性信号K対する言語に

よる行為調節、これらとの結合を示した。精神薄

弱児の場合、生活経験との関係で手のレベルが相

対的K進んでいるクースがあるが、動的姿勢制御

能の増強KよりさらK安定したそれに飛躍しうる

ものと判断される。

161、他方でまた、足の裏各部Kおける足蝶感覚

運動との発達連関を検討した。これによると〈ア

ヒル>Phase 4から 5への動的姿勢市Ij綱能の統

合は、足の構造・機能の面でも、第 1祉中足骨骨

頭部(母指球部)を支軸とする各部の足樵感覚運

動機能円分化とも高い相関を示した。この傾向は

タウン症児にも共通していた。それゆえ指導にあ

たってはいっそう、足の骨の発達をはじめとする

構造の面での成熟を考慮する必要がある。

(7)，以上の諸結果は、 「養護 ・司H練Jの個別プ

ログラムのみならず、日常生活場面での指導のあ

り方K対Lても基本的な判断資料を提供するもの

と恩われる。さらなる方略的なプロFラム及び形

成評価法の開発のために、クース研究のいっそう

の蓄積が期待されるとともK、各障害児における

動作坦ズムの優先テンポK関する調査研究が重要

注位置づけをもっととになった。
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