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姿勢反射の利用と増強をめぐる問題

ースキップ動作はなぜ厳しい申か。指導プログラム作成にあたヲて白いくつかの前提一

はじめに

この 4月より、私は、ふじのめ学級の諸先生方

のご協力をえて、約四分程度のリズム運動を可能

な範囲で毎週子どもたちK実施している。これま

での私の関心の具体化でもあるが、ふじのめ学級

の体力づくりの実践キリズムの実践に触発されて

のことである。私自身のねらいは、子どもたちK

姿勢反射の利用をどう教えるか、ちょっとした指

示の違いて〈子どもたちの動作のスムーズさはまっ

たく異なったものとなるので、それをさまざまな

レベルで体現すること。また、これが事実ならそ

の継続による蓄積の差は大きいので、なんとかプ

ォロー Lてみた、、。その端緒をつかみたくてど無

理をお願いしたL.tれ、である。

以下、この機会K、私の問題意識をいくつかま

とめてみたL、。

1) 大きく区切って、ふじのめの子どもたちは、

小学部でスキ y プ動作K代表される共同運動の自

動化。中学部の生徒でなわとび動作K代表される

共同運動の随意化。これらへの移行と習熟Kあた

りなんらかのかたちでつまずいている。そうみな

Lてよい。では、なぜこれらの動作の習熟が困難

なのか。ここでは、スキ y プ動作K焦点をあて分

析する。

2) 現在のふじのめの子どもたちの場合だと、

ぎこちなさは残るKL.ても小学部6年間で全員、

スキクフ動作の習熟は可能と判断される。とする

なら、いかなる姿勢反射の利用がポイントとなる

の治、スキップ動作自体の雷糠ではなし これへ
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の変換にあたり基本となる姿勢反射。それはなK

治、跳ぴ直り反射の抑制課業、片足立ちテスト

(開眼)からみたときのそのポイント Kついて検

討する。

めまた、足の裏の機能、足醸感覚運動の発達

も無視できな、、。スキップ動作の発達とどのよう

な連関をもっているか。足底庄五点変化からみた

第 1枇中且骨骨頭部(母指球)を支輸とするその

役割、ならびに日常生活場面での基本となるいく

つかの働組Kついて資料を提示する。

4) 最後K、現在、ふじのめ学級の子どもたち

K実施しているリズム運動Kついて、ごく簡単K

紹介し、まとめとL.t.品、。

I、スキ γプ動作の厳しさ、跳ぴ直り反射誘発句

ためり補助手段、共同運動の逆利用

まず、 Fig. 1をみていただきたい。さまざま

な発達段階の子どもたちに、同じくピアノ Kあわ

せてスキップ動作してもらったときの足跡の模式
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図。スキシプのできる子どもはその習熟度合K島 発達段階は 4Phase(前段階を入れると 6Ph.se)。

った交互の跳ぴ直り反射を誘発する(c )。それ それぞれの発達段階で銚ぴ直るためになKを補助

以前の子どもは肩を持ち上げスキァプ動作のつも 手段として利用しているか。それがよくわかる。

りKなってはいても、脚は、クマ ・ギャロシプの 跳ぴ直り反射の随意な誘発のために、共同運動の

ようなアーステフプ(b )、ない L小走りで走パ 自動化が前提となり、そのパタ ンが逆利用され

ターン(.)1<:なってしまう。これはすべての子

どもが通過する過程で、歩行宇走の交文相反性の Table 1. 共同運動パタ ン

共同運動パターンの習熟ならび砂てその変化、ツー

ステップの随意化を経てはじめて、スキップ動作

が可能となる。

ところで、この移行がふじのめの子どもたちK

とっては難l'、。動作をよくみると、(b )では

なく(a )で、小走りで走ってしまう場合が多、、。

が、 (b )のアーステップで反応しはじめる子ど

もは、やがて確実K時聞を要しつつもスキップ動

作忙転化している。

では、な KゆえKスキップ動作は難しいのか。

動作分析からいくつか確認しておこう。 Fig・2

は、スキップ動作Kおける銚び直りの瞬間を毎秒

5コマで動作解析 Lたもの(この図では銚び直り

脚は右足、 O 印刷ントとなる補助手段)。

上 肢
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肩関節
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伸筋共同運動 屈筋共同運動

前方突出 挙上と後退

伸展・内転・内旋 屈曲 ・外転・外旋

伸 展 周 曲

回 内 回 外
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伸展(背周) 屈曲(底屈)

(Ueda，S.1979，より改変)



ている(以下、 Table人 多照)。

まず. Phase 3をみていただきたい。はじめ

てのスキ y プ動作。前方への両肩の持ち上げを補

助手段と Lてなんとか跳ぴ直るとともに、膝の持

ち上げにより遊離脚の落下を防ごうとする。その

さまがよくわかる。これがやがて、跳び直り胸底

屈がしっかり Lてくると、 Phase，。即ち、銚

ぴ直り脚と同側の上肢をわずかK曲げ、前腕を軽

く前方K持ち上げるだけで、跳ぴ直り反射を誘発

できるようになる(遊離脚は、同側上肢の後方伸

展Kより 、空中屈曲を保持)。

Phase 5 ~なると、上肢は跳ぴ直り時のバタ

ンを保持するだけで、補助手段としては下肢、

とくに是関節が用いられる。即ち、是関節を底屈

のま ま保持すること Kより、遊離脚は伸展性共同

パターンを発現したことになり 、それゆえ再び、

跳ぴ直り脚が着床する。この関係は、 Phase6 

kなるとさらKスムーズとなる。 nn'b、足関節と

いうより足指、とく K第 1祉の底周Kより、遊離

脚は積極的K空中で一歩あるいたこと Kなり、他

且の跳ぴ直り脚が着床する。ここではもはや、共

同運動の変形というよりも、交文相反性の運動パ

ターンが、積極的忙逆利用されたことになる。こ

こまで習熟できた子どもは、スピードの可変およ

ぴ後進スキップのみならず、ポルカ、ギャロップ

(横)など、すでに次の段階の踏り足を習熟Lは

じめている。

H 、片足立ちテスト{開腹)からみたポイントと

なるいくつかり姿勢反射

ιL上、スキップ動作は、歩行や走K代表される

交文相反性の共同連動パターンの自動化を前提と

Lており、その習熟は、できるだけこのパターン

を変化させることなく交互に跳び直り反射を誘発

するため、各部位の機能が逆K積極的K利用され、M

フィードパックされたもの、そう解することがで

きる。とこるで、発逮神経学検査としての跳び直

り反射は、 HighGuardな歩行から LowGuard 

なそれへと移動が安定し、走パターンがではじめ

た幼児K対し、立位から他動的Kプッシュしたと

きに誘発される。その機能的意義は、原始反射の

減弱から新しい平衡反応の発現と Lて姿勢反射の

統合性をチェックすることKある。

では、スキァプ動作として、他動的Uてではなく 、

自発的に跳ぴ直り反射が誘発できるためKは、姿

勢反射としてどのようなまとまりをもち、また個

々K増強される必要があるか。ことでは、跳び直

り反射の誘発ではなく、帥l煤業として、片足立

ちテストからみた場合のいくつかのポイントとな

る姿勢反射、即ち、視覚性立ち直り反射、傾斜反

応及び緊'l&性腰反射、パラ γ ュート反応について

検討する。とL、うのは、抑首1際業としての抵抗の
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方が、姿勢反射の統合程度を露呈さぜやすいから

である。

Fig.3は、 片足立ちテストの実験設定方法。

3歳oク月から 6歳 8ク月までの幼児、 77名K実

施(1982 .12)。就学前児Kとって閉眼では無理、

開眼。条件の統一、ならびに視覚性立ち直りをみ

るため、被験児の約 2m先忙ランプを点灯。フ才

一ス・プレートの高さは 8冊 (30X30)。

Fig田 4は、前方からみたときの片脚支持の基

本姿勢。発達段階は 4Phaseo Fig.5は. これ

とスキップ動作との発達連関を示す。

これKよると、片足立ちの発達段階、 Phasem

以上の子どもは、全員、スキップ動作が可能。片

足立ち、即ち跳ぴ直り反射の抑制、 Phasenから

Eへの移行は、スキッ プ動作、即ち銚び直り反射

の誘発、 Phase3から 4へと対応。換言すれば、

両肩の持ち上げを補助手段とするはじめてのスキ

ップから、前腕の前方持ち上げKよる本来の意味

でのスキ y プK転化するためKは、片側支持能と

しては、 Phasem以上ということ Kなる。では、

片足立ちテスト、 PhasenからEへの移行には、

Phase III 
a b 

民民刷 1.1.01) 。，削鍋鳳・，>>

Phase I 
a b 

IC.M，If.鳳 )'0"

、、かなる姿勢反射が介在し、そのまとまり Kはど

んな差異が存在するのか。

Phase n。骨盤傾斜Kよる下肢の引きつけが

弱く、支持脚側への躯幹傾斜Kより重心移動し安

定するか(n 、.)、ないし躯幹前傾Kより脚を

持ち上げ、側方パラ γ ュ トで重心保持をはかる

( n 、 b)。両者とも当初からランプを見ること

はできず、視覚性立ち直りは利用できなL、。支持
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時間は13から16:秒程度。

Phase皿Kなると、骨盤傾斜Kより下肢(遊

離脚)を持ち上げることができるよう Kなる。が、

重心移動・保持のためK桓幹傾斜(皿、.)、な

いし躯幹捻転をfU用(園、b)。これは緊張性腰

反射Kよるもので、それゆえ、前者では側方パラ

"/;1ート(ミドル)を随伴、後者では、肩及び珂

部捻転を誘発し、ランプを見ることはできなくな

る。支持時間は、 17から21秒程度。

これに対し、 PhaselVでは、骨盤傾斜Kよる

片脚支持で、視覚性立ち直り Kよりリラッ FスL

ているもの(lV. .)、及び躯幹傾斜も利用する

が、視覚性立ち直りのしっかり Lたもの(lV、 b) 

となる。支持時聞は21秒以上。

皿、足底E五点変化からみた第 E祉中足骨骨頭郁

(母指琢}圭支軸とする足担感覚運動様能

片足立ちテスト 、発達PhaseIIから皿への移行

は、骨盤傾斜及び緊張性腰反射の刺用の差で、

Phase皿ではこれKより下肢(遊離脚)の号1きつ

けが可能となる。 Lかし、骨盤傾斜はまだ増強が

弱く、躯幹傾斜を用いると緊湿性腰反射Kより対

称性の側方パラ・ンュート (m、 .)。また、毎幹

捻転を補助とすると、同じく緊!I性腰反射托より

顎部捻転を誘発してしまい、ランプはもはや見る

ことができない{皿、 b)。が、 L、ずれt<:Lろ、

この PhaseillK.なってはじめて、骨盤傾斜の増強

のもと、諸反射を統合できた。 ~pち、骨盤傾斜の

B 

Plaslic plale 

Butyl gomme 
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とともK、他方で、片脚支持Uておける跳び直り反

射の抑制として、足の裏の機能、足随感覚運動機

能の発達も、スキップ動作の習熟t<:11無視できな

、、。

Fig.6は、 且底圧検出板Kはめ込んだ圧力セ

ンサー(共和電業、 PS -B 10目、 5日)。検出

部、直径16目。第 11.吐(lch)、第 3祉(2ch)、第

1祉中足骨骨頭部 (3ch)、第 5祉中足骨骨頭部

( 4ch)、睡骨部 (5ch)の五点で、 2歳半から 6歳

までさまざまな幼児K適用(H Line 120..--

172..)できるよう試作Lた(藤井・共和式簡易

足底圧五点測定装置)。
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応、視覚性ない L頭性立ち直り。そして、こう L

増強を軸とする、緊張性腰反射、パラシュート反 :そv. 4 

た姿勢反射のまとまりが、スキ y プ動作という銚

ぴ直り反射の随意的誘発K対し、両肩持ち上げか

ら前腕持ち上げへと、共同運動パタ ンの逆車j用

による補助手段の使用を可能Kさせた。そう判断

できる。

こう Lた姿勢反射のまとまり ・増強をめぐる問
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Fig・nt、 足底圧五点変化からみた発達段階

とスキップ動作との発達連関。 Fig・8は、 足関

節底屈を補助手段とするスキップ動作の習熟

(Phase 5)1<:対応する、足鮭感覚運動 Pattern 

Bのオシ ログラフ。 Fig・9は、 両肩持ち上げに

よるはじめてのスキッア動作K対応する、足擁感

覚運動 Pattern DのオシロFラフ。それぞれそ

の典型を示す。 PatternD からBへの移行は、足

底圧五点変化からみていかなる点が最大の特徴か。

それは、第 11!1:中足骨骨頭部(母指球部、 3ch) 

を支車曲K、足の裏各部が機能分化Lている点にあ

る。

Pattern Do 4歳3ク月、 男。スキyプ動作は、

両肩持ち上げKより可能(Phase 3 )。片足立ち

テストは、骨盤傾斜による下肢の引きつけ弱く、

Phase II ( a )。足底圧五点変化から言えること。

まず、足の裏全面での荷重支持が可能となった。

これ以前の段階では、過度K第 3祉 (2ch)の抑制

がききすぎる(Pattern F)か、第 1世(lch)が

強直的で (PatternE)、 重心保持忙懸命であっ

た。これがこの段階忙なると、三角形の面と Lて、

睡骨部(5ch)、第 5祉中足骨骨頭部 ('ch)、第 i

E吐(lch)の岳部で荷重を受け、調節できるよう に

なる。とく K第 l祉(lch)で、躯幹傾斜Uてともな

う重心移動K対し、 第 5世中骨骨頭部(4ch)と相

反的K緊張すること Kより 、跳ぴ直り反射を抑制

している。 換言すれば、足の裏各部Kおける荷重

支持、ならぴK第 l祉Kよる相反的ない し随伴的

抑制ん少なくとも.これらの 2つの機能が、スキ

ップ動作への転化Kあたり前提となる。

Pattern 目。 晴 10ク月、丸スキップ動作は、

足関節底屈を補助手段とする Phase5。片足立ち

テス トは、視覚性立ち直りの強い、PhaselV( b)。

足底圧五点変化から言えること。

Pattern Dとは異な り、 第 1祉中足骨骨頭部

(母指球 3ch )がしっかり着床。これを支軸。亡、

足の裏各部が明確K機能分化。第 1祉中且骨骨頭

部 (3ch)を基軸K、感骨部 (5ch)、第 5中足骨骨

頭部(4ch)と水平垂直同期。のみならず、とれK

対応して、第 1I!I: (lch)は中足骨骨頭部 (3ch)と

分化、リラックス。第 311止(2ch)は踏んばりと L

て抑制機能を発簿。それゆえ、足踏書感覚運動は荷

重変化だけでみても、つぎのよう なルー7をえが

し第 31!1:(2ch)→第 1祉中足骨骨頭部(3ch)→ 

第 l祉(lch)→睡骨部 (5ch)→第 5祉中足骨骨頭

部 (4ch)→第 3祉 (2ch)、と。

W、スキ ップ動作への変換にあたり基本となるい

くつかり働態。

骨盤傾斜を基軸とする姿勢反射の統合。及び第

1祉中足骨骨頭部を支軸とする且践感覚運動の分

化。これら 2つが、スキクプ動作の習熟と変換K

あたっての基本で、これらの増強・形成は、足底

圧五点変化 Pattern DからBへの移行と対応L

ている。では、この過程は、日常生活のなかでど

のよ うな働態と強く関連Lているか。いくつかの

レベルから整理する。

A、 リズム運動《アヒル》との発達連関からみ

た、砂場等での栂廃位働態の重要性。幼児のあそ

びKおける基本姿勢。

Fi g・10は、 リズム運動《アヒル》の発達段階。

7 Phaseo Fi g・11は、足底圧五点変化との発

達連関。

リズム運動《アヒノレ》は、なかなか困艇な課業。

蹄据位での姿勢保持、足関節底屈からの立ち直り

と、骨盤傾斜Kよる傾斜反応の誘発。足底圧変化

Pa ttern D(第 1世Kよる随伴抑制、両肩持ち上

げを繍助とするスキァプ)になるためκは、少な

くともアヒル移動 Phase 4以上る即ち、足関節

底屈での栂廃位移動。この移動が持続でき、第 1

I!I:中足骨骨頭部を支軸とする立ち直り、ならびに

交互相反の傾斜反応誘発のためK腰の上下運動を

利用しはじめる、アヒルの発達 Phase 6 I'Lなって、

7-
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( vs sec ) 

Developmental "duck・swalking"patterns for evaluating 

fig.10 

足底圧変化は、 Pattern B。 ップ動作へと転化する。そう考えてよい。

換言すれば、リズム運動《アヒル 》で、足関節 こうした栂廊姿態は、日常のさまざまな生活場

底屈での立ち直りができ、移動が持続できはじめ 函、遊び場面でみるととができる。その典型は、

る、そんなからだの構造Kなって、スキップ動作 砂場での遊び姿勢。立ったり座ったり。スコップ

が可能となる。また、機能の面で、第 1眠中足骨 はじめさまざまな道具を使つての砂場遊び。移動

骨頭部を主軸とする足鯨感覚運動、及び骨盤傾斜 の基本姿勢であるととも K、作業の基本姿勢。ま

Kよる傾斜反応、とれらの増強の結果として、前 さに幼児における基本的な動的姿勢。それゆえ、

腕持ち上げから足関節底周Kよるスムーズなスキ 子どもが、遊びに熱中し、さまぎまな活動姿勢、

働態をとることの意義は大きい。

V盆0.5&8寓 .0.771
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コ
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Pattern 

f i g. 11 

目、 簡易実験、《階段立ち幅とび 》からみた、

共同運動の自動化。片関支持Kとっては外圧、骨

盤傾斜Kとっては外的補助。二重の意味をもっ階

段昇降。

Fig ・12は、簡易実験、《階段 立ち幅とぴ 》

と足底圧変化との発達連関。階段を上り、回転、

3段目から跳び降りる。結果。 Phase 2、両足そ

20 ろえKよる上九 Phase 3 ~ 一段ずつ片脚支持、

バタ足で跳ぴ降りる。 Phase 4 ~交互歩舎による

上り、そろえて回転。膝をまげ跳ぴ降りる、ツース

テップ。 Phase 5 ~交互歩行、スムーズ。膝を曲げ

おもいきり跳ぴ降り、両足着床。この Phase4 

-8-
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f i g. 12 
Rユttern

から 5にかけて、スキフプ動作が可能ιなる。

Phase 6~ 骨盤傾斜でスムーズな上り。上段から

立ち幅とぴ。空中伸展あり。スキップ動作は前腕

同期Kよるもの以上と対応、

ごく日常的な働態。外K出るとき、家K入ると

き。家の中で、デパートで、地下鉄の階段で。そ

の他さまざま。最初は手を号l'、てもらっていたが、

そのうち一人で、そ Lて跳び降りることを楽しむ。

階段の昇降が、共同運動の自動化を助ける。とく

K下りは、足の裏の母指球、第 l祉中且骨骨頭部

をしっかり着床することを要す。階段の上り下り

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、骨盤傾斜にとっ〈は増強の、、L、補

助手段となる。

C、リズム運動 《ウサギ》、足関節底屈Kよる

第 1祉中足骨骨頭部からの両足同時跳ぴ直り、伸

展共同運動の随意化。

Fig ・13は、《クサギ》と足底圧変化との発達

連関。足関節底屈Kよる両足同時跳び直久上肢

はリラァクス。動作のポイントは.膝関節伸展リ

Phase 3 Phase 4 

Y=Q.946x・0.519

p

。
r
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H
-
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fig.13 
Pat tern 

ラックス、及び第 1世中足骨骨頭部Kよる着床。

結果。 Phase1 ~両肩持ち上げによる底屈浮上。

Phase 2、腕持ち上げを補助とする底屈ウサギ、

両足同時浮上。 Phase3"腰の持ち上げ同期Kよ

る底周クサギ、両足同時着床。 Phase4.足関節

底屈からの膝関節伸展ウサギ。この Phase3から

4にかけての伸展共同運動の自動化を背景K、交

互銚ぴ直り動作 スキップが可能となる。 Phase

k 第 1祉中足骨骨頭部からの躯幹同期ワサギ。

Phase 6.足世からのスピード可変ウサギ。

Phase 5以上だとスキ yプ動作の補助手段も、前

腕持ち上げないし足関節底屈。

両足同時跳ぴ直り、伸展共同運動の自動化。こ

れがけっこう難しい。バタ且ないしツ ステップ

ふう K着床。これが同時着床になり、空中での伸

展位をとれれば、スキップ動作への移行とみな L

てよ、、。が、この姿勢は、高いところから跳ぴ降

りるなど以外、日常生活のなかではあまりみられ

9ー



Tab I e 2 

イ)汽車・すべり込み|パラ γュート反応、の積極的利用。中腰からの準備事長勢。

ロ)クマ(膝バイ・高バイ) 骨盤傾斜Kよる傾斜反応の増強。足指の背屈。

J、)ウマ(ギャロ y プ) 手綱引きょせKよる共同運動の変化e ツーステップの増強。

ニ)ウ サ ギ 跳ぴ直り反射の増強。第 1祉中足骨骨頭部からの同時着床。

ホ.) 7 ヒ ノレ 足関節底周からの立ち直り、及び傾斜反応の増強。

へ)カ カ シ 跳ぴ直り反射の抑制。手首背屈による共同運動の逆用。

ト)ケ y ク シ' 骨盤傾斜Kよる片脚支持。上肢リラ ::，I~ ス、腰部跳び直り。

テ)キ y ギ ヨ 緊張性腰反射、左右。骨盤傾斜、 9ラグゼーション。

リ)カ メ 緊張性腰反射、背屈。 20秒持続、リラグゼーγョン。

※ 他K斜面台及び階段(10段)を使つての昇降線業(共同運動パターンの増強)。

ない。それゆえ、子どものもっている潜在的な共

同運動バターンをさらK引き出し、促通させるた

め忙、他のリズム運動とともK特別K組織される

必要がある。

V、おわりに、指導プログラムの作成にあたっ

て

以上、スキ y プ動作の難しき、動作分析からみ

た習熟ポイント。共同運動パターンの逆利用。骨

盤傾斜を基軸主した姿勢反射、緊張性腰反射、パ

ラシュート反応、視覚性及び頼性立ち直り反射等

の再統合。第 1枇中足骨骨頭部を支軸とした足様

感覚運動の機能。日常生活、遊び場面での鴎廊位

姿勢、及び階段昇降のもつ意書もこれらKついて

検討Lた。

子どものもつ潜在的な共同運動パターンを最大

限K促過すること。そのために傾斜反応を基軸と

する姿勢反射の増強。及び足の裏Kおける足蟻感

覚運動の開発。 Table2は、現在、ふじのめ学級

小学部の子どもたちK実施しているリズム運動操

業のポイント。子どもたちの実態は、リズム運動

《ウサギ》でいえば、 Phase2から 3。スキyプ

動作は、両肩持ち上げKよる跳び直り。多くはツ

ーヨミテァプない L走パターン。各種目の継続Kよ

り、ポイントとなる姿勢反射の利用をどう教える

か。わずか数グ月だが、子どもたちは一つひとつ

確実に習熟し、それなり K増強させている。 2、

3年のサイクノレで継続し、蓄積させたL、。その結

果Kついて、別の機会に報告する。

《謝意》 本研究は、札幌・北自星白石保育園

(個畏.多田署長子)りりズム運動由実践K多〈

を学んでいる。また、 t.<D研究白ー部位、文部省

科学研究曹、 56510121、 57510091 i'Lよ b

助成された。
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