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538.不安定額ょにおける立位制御のコヒーレンス合析

。板谷 JJl、木塚綿棒i

ド筑波大学大学設 人間総合科学研究科)

{緒護}ヒ j、の静止"SL伎はj尋問節樹立振子としてモデル化

されることは広く受け入れられている，その…方で，外乱

を用いた姿勢HliJi却の研究の結来は，外活しが大きい場合には

こ関節縦f却がi:B~えすることを示している.単関委IT5劉 JL慈子
よそヂjしは足関節におけるトルク発揮によヮてのみJL伎を制

御していると仮定しており，ニ関節制御はよ毛関節トルクの

みでは総務iしきれない場合に効力を発揮するとすれば，足

関rliiにおけるトルク発踏を制限することでここ関節制御が強

イ乙されると考えられる.そこでわれわれは，足~~?jにおけ
るトルク発絡を制限するよう悲不安定桜を沼いることで姿

勢の制御棒、式が変化すると仮説を立てた. [目的}本研究

の自的は，足関節におけるトルク発探を制限するような不

安定核を沼いて，支持部の不安定援が立{立の制錦織式にお

よぼす影響を，コヒーレンス分析によって検討することで

あった. [方法}被験者凶は悲年健常成人12名であった.被

験者はフォースプレートょに設鏡された不安定疫の異なる

三議鎮の不安定板上かフォースプレート上に紫足で，続を

月却の前で緩んだ立{立姿勢を約5分間維持v した.不安定;僚は，

木裂の板 (450x450x 12mm) に，長さ450mm，綴15，20 

および30mm，潟さ30mmの角材を取り付けたもので，築

地面の揺によって不安定度が瀦節された.不安定板は前後

に不安定となるように設挺された.被験者の1W骨 (Sl)
および鈎;散 (T3) に加速度計を装着し，身体動揺加速度

を t~tl定した.加速度信号は1kHz で A/D 変換され， 200Hz
tこダウンサンプリング後に前後方向の加速度についてコ

ヒーレンス分析を行った.コヒーレンスとアェーズは，

0.05ぬから5Hzl舗を対数スケールで8等分する路波数Jx.分

を設定い区分内平均を被験者J!，Uで平均した.統計解析は，

フェーズについては各条件の磁波数区分毎に平均館が0で

ないか検定した b ブェーズがQということは，腕殺と仙骨

の勤扱加速度が{笥佼初であることから，これを単関節総額!

とみなした.コピーレンスについては Z変換後に反復溜j

定分散分析を行った.事後検定には Bonferroniの方法を

潟いた，コヒーレンスは総務:と合11脅の動揺力fJ法度の関速度

を示すことから，コヒ…レンスが高いほど制御が強く働い

ているものと解釈した. [結果}フェーズは関鱗立役条件

では，すぺての繕j技数区分でGとの宥;意還は認められなかっ

た，…-'ち¥すべての不安定桜条件では， O.55Hz以上の溺

波数区分で()よりも大であった.コヒーレンスは， O.55Hz 

よりも高局波域で，すべての不安定核条件で路線立錐より

も潟かった.一万1 O.55Hzよりも低趨波域では，開銀;立

伎と30mm条件に有意還は認められず，不安定度が高い不

安定板誌と高い鰭向にあった. [考察10.55泌を;撲にg 不

安定板上で‘の姿勢の務!j御犠式は単関節制御から二関務制御

へと変化した.また，不安定板を潟いることでO.55Hzよ

り高j懇談域での紛議iは強化された，特に，ほとんど足関節

におけるトルク発揮に詰!J践が無いと考えられる30mm板に

おいても二関節総御への変化と紛錦の強化が認められた.

これらのことから，立f立鱗f却は見開郊におけるトルク発援

を総長1条件として， cおSによって寄せ錦戦絡が選択される

ことがぷi授された.
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