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In analyzing tlle interrelationship between perceptual- ancl motor-process of motor l]e-

havior, two experiments were attemptecl. 
In experiment I, in order to investigate perceptual-process interprocessing of the different 

kind of sensory information, predictions based on the nlodel advanced by Connolly & Jones 

(1970) were examined : 64 subjects were randomly assigned to four different groups, immedi-

ate recall group, 10-sec. delay recall group, 10-sec. re~ferse-counting group, 10-sec. delay 

instruction recall group. Using linear positioning task, they were asked to recall the stand-

ard stimuli under four sensory conditions V-V, V-K, K-K, K-V. 
The re~ults partly confirnled previous fi.ndings about the properties of VSTIVI and KSTM 

under the only longer standard stimuli conditions. The hypothesis that translation takes 

place before storage under V-K and K-V conditions was suggested. 
In Experiment II, in order to investigate the effect of the disturbance (reverse-counting) 

on the perceptual-motor coordination process in continuous motor task, pursuit tracking 

task was used. Two subjects performed a pursuit tracking task concurrently with reverse-

counting. The input was a single sine wave and six frequencies ranging from O . 05 Hz to 

1.2Hz were usecl. Real Time Correlator and Fourier Transform apparatus were eIILployed 
to obtain power density spectra in the frequency domain of the inprrt, and to obtain cross-

power density spectra between input and output. These data were expressed on a Bode 
plot. The results inclicated that only phase lag was sensitive to the simultanious task. 

Furthennore in the tracking performance data without reverse-counting task only linear 

term was significant in the orthogonal ,polynominal. But, since in the tracking performance 

data with reverse-counting task quadratic term was significant, the quadratic curve was 

drawn through plotted data on a Bode plot. 

rf~r*=~I ;~~~"-y!~r~~~~-, ~!;~.,+-･*~~l/J ~7f;~~;i~i~~~ 

~'-._B~~~~~~U~ ~~~rf~f;~)~l~~~t~J>~cD~]~~~~~, ,~+~B~~~~J 

'I~~~~cx~*~'U, I~~~l~/J'~)~~:~~f~~"-'=~'-'--';~~*~1~U~~f, ~8~~~~~: 

~"*.~~~~~j{;i~Uf~~~f~~c:)~i~~~:~~, ~~]c:)~r~l~;~~t~) 

n*s~~~f~~~1J~~], ;~L~~~l~l~)~~~~c:)t~~;*.f~t~~~~~~~) 

~~~. 

CcD~i~c:);~~!J~-*.~~~~~~~T~t~*~j~!~~~; 1960~p~~~~~~*' 

~ UC,~*~~t~~~!~"~~*{~~~~~f*-Uf,_=-C ~ ~~ Pew (1974) 

~ SchITLidt (1975) ~~~R'~iL~V'~). 1960~l~.~~~T 

~~~ Hull (1943) c:)~~~+nn~~~~)~t;~~~ 5 ~-*, ~+/~ 

-'~/~" f~~~~~!i~~~l~~1-'"~-"wVc~~=~~<~T~~fc"~~~;~j~<, ~~ 

~~~~~~~~I~;~~~l' 7 ~ -~ )/;~~"*,~t~~~~i~~ < cD~~JL¥-* 

>1< k';~~~FL*~~~~("~~t~f_~~~~~~i~_~--~i~~~tJ*~~--'n~'~'~'~'~~~E~~ ~~ ~~~J '~~~~~~f ~~ ~l' 

Tsukuba) 

(Doctor's Program of Health and Sport Science, The University of 



一26一

変数の効果は検討されているが，運動を可能とす

る個人の内的変化に対する関心は払われていな

い。

　しかし，1960年以降は，情報理論や制御理論の

概念の適用により，個人が運動課題を行ったり，

学習したりする際に生じる種々の過程についての

疑間が提起され，Adamsの閉回賂理論にみられ

るように，知覚過程と運動過程の相互関係を明ら

かにLようとする，いわゆる“プロセス指向的”

一研究が盛んとなってきている。

　本論文では，主に知覚過程における異なる感覚

様相からの情報がどのような過程を経て処理され

るかという間題について実験Iで検討を行う。次

に，実験■では，課題遂行中に別の課題を課すこと

によって，知覚一運動協応過程における外乱（dis－

turbanCe）の効果の検討を行う。

　実　験　I

　目　的

　異種感覚情報の相互処理あるいは統合，とりわ

け視覚系と運動感覚系と・のそれは，随意運動のコ

ソトロールに重要な役割を果すと考えれらる。

　図1－1のモデルは，Posner（1966．1967）の見

出した，把持問隔の関数として忘却を示す運動感

覚短期記憶K　S　TMと精神課題の挿入によって忘

却を示す視覚短期記一慮VSTMの機能上の差異に

着目して，Como11yとJones（1970）が提起Lた

ものである。このモデルは，情報の与えられる入
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Fig．1＿1．　Diagranユma仁ic　mode1for　inter－pro－

　　cessing　of　the　di付erent　kinds　of　sensory

　　information．（From　Conno1工y，K．＆Jones，

　　B．，1970）．

力側と再生を行う出力側とで感覚様相が異なる場

合，入力情報が早期に出力情報にtranS1ateされ，

出力側の記憶貯蔵に入るが故に，把持パターソは

出力側の特徴を表わすことを示している。しか

し，tranS1ateする時期が遅い場合，即ち，再生

すべき出力側の感覚様相が再生直前まで不明な場

合には，入力側の記憶貯蔵の特徴を示すことが考

えられる。本実験では，Conno11y等のモデルの

検証を行うと共に，このことを明らかにすること

を目的とする。

　方　法

　課題は，視覚的あるいは運動感覚的に提示され

た線分の長さの視覚的あるいは運動感覚的再生で

あり，図1－2に示す装置を製作した。本装置は，

視覚刺激提示部と運動感覚刺激提示部から成る。

視覚刺激は，装置の後部から一定の速さで実験老

がスケール上のシャッターを移動させることに・よ

Tab1e　1＿1． Mean　abso1ute　recan　error　for　each　conditions

s.C. VV V-V 
'~~¥ ~- ~¥ 

Grou p 
- C'L' *~~¥ 

50 100 150 200 50 100 150 200 
~¥* 

~¥~ 
Imnlediate recall grou p 3 . 31 4 . 19 6 . Oo 9 , 06 11 . 56 11 .OO 13 . 38 16 . 63 

10-Sec. clelay recall grou p 2 . 69 6 . 38 7 . 25 9 . 25 11 . 94 12 . OO 16 . 19 l 8 . 75 

10-Sec. reverse counting grou p 4 . 69 7 .56 11 . 88 17 . 25 14 . OO 13 . 81 16 . 44 15 . 44 

10-Sec. clelay Instruction recall group 3 . 19 7 , 75 10 . 13 10 . 19 11 . 94 11 .94 13 . 75 16 . 31 

Note．一Error　is　measured　in　mm．．V一▽：▽isua1－Visua1；V－K：Visua1－Kinesthetic；K－V：Kinesthetic－

　　　S．C．：Sensory　Condition；C，L、：Criterion　Length、



って与えられる，被験老は常にのぞき窓に顔をつ

けている。運動感覚刺激は，レール（長さ420mm）

上のツマミの移動で行われる。なお，運動感覚課

題遂行中でも，被験者はのぞき窓に顔をつけてお

り，このツマミや被験者自身の手腕の動きを見る

ことはできない。刺激提示時問はら秒である。

　被験者は東教大学牛64名で，ラソダムに後述す

る4群に分け，それぞれ4水準から成」る標準刺激

要因（50mm，100mm，150mm，200m剛と感
覚様相要因（視覚提示一一視覚再生，V－V；視

覚提示　　運動感覚再生，V－K，運動感覚提示

一視覚再生，K－V；運動感覚提示一運動感

覚再生，K－K）との組み合わせから成る1ブロ

ック16試行を2ブロック行う。実験条件群は，①

直接再生群，②10秒休息群（10秒後に再生），③

10秒逆算群（10秒問100から3ずつ逆算Lた後再

生），④10秒後教示再生群（標準刺激提示10秒後

の再生直前に，再生すべき感覚様相が告げられ

一・』INDO｝
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Fig．1＿2．　Experimenta1apparatus．
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る），の4群であり，①，②，③群は，標準刺激

が提示される前に，再生すべき感覚様相が告げら

れる。

　なお，試行問隔は20秒，ブロヅク問隔は4分で

ある。

　結果と考察

　表1－1は，各条件群の絶対誤差の平均を示す。

　1）分析1．把持問隔の関数としてのKSTM
系における絶対誤差の比較検討を行う為，直接再

生群と10秒休息群についてみる（図1－3）。2（条

件群）×4（感覚条件）x4（標準刺激）の3要因分

散分析を行うと，感覚条件［F（3，3）＝101．86，P

＜．01］と標準刺激［F（3，3）＝52．09，P＜．01］の

主効果に有意な差がみられ，すべての条件を統合

した場合，絶対誤差の大きさは感覚条件により異

なること，さらに，標準刺激の長さにより異なる

ことを示している。

　そこで，各条件群ごとに4（感覚条件）×4（標準

刺激）の2要因分散分析を行う。まず，直接再生

群では，感覚条件［F（3，45）＝12．62，P＜．01］

と標準刺激［F（3，45）＝167．06，P＜．01］の主効

果に有意な差がみられ，さらに検定を行った結
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果，最も短い標準刺激と長いそれとにおいて，

V－KがV－Vよりも1％レベルで有意に大きな

誤差であることを示している。同様にして，10秒

休息群でも，感覚条件［F（3，45）＝11．66，P＜

．01コと標準刺激［F（3，45）＝15－50，P1011の主

効果に有意た差が見られた。さらに検定を行った

結果，最も短い標準刺激と長いそれとにおいて，

V－KがV－Vよりも有意に大きた誤差を示して

いる。

　モデルからは，把持問隔の増加関数としての

K　S　TMの忘却がK－KとV－Kにおいて予測さ

れたが，すべての標準刺激においてその傾向は示

すものの，有意な差は得られない。また，同一群

内におけるK－VとV－Kの絶対誤差の比較で

は，モデルから予測されるように，V－KがK－

Vよりも大きな誤差を示すものの有意に異なるも

のではたい。

　2）分析2．精神課題の挿入によるV　S　TM系

の絶対誤差の増加の検討を行う為，10秒休息群と

10秒逆算群についてみる（図1－4）。分析1と同様

に，2（条件群）x4（感覚条件）X4（標準刺激）の3

要因分散分析を行う。条件群［F（1，480）＝11．91，

P＜．01コと標準刺激［F（3，3）＝41．78，P＜．01コ

の主効果と，感覚条件と条件群［F（3，480）＝3．85，

P＜．05コの交互作用に有意な差がみられ，すべ

ての条件を統合Lた場合，10秒逆算群が10秒休息

群よりも大きな絶対誤差をもたらL，標準刺激の

長さにより絶対誤差が異なること示している。さ

らに，条件群問の4つの感覚条件の絶対誤差に違

いのあることを示している。

そこで，10秒逆算群について4（感覚条件）X4（標

準刺激）の2要因分散分析を行うと，感覚条件

［F（3，45）＝7．16，P＜．01］および標準刺激［F

（3，45）：15．56，Pく．01コの主効果に有意た差が

みられた。さらに検定を行った緒果，50mmで

V－KがV－Vよりも，200mmではK－VがK
－Kよりも5％レベルで有意に一大きな絶対誤差を

示している。

　次に，2（条件群）×4（感覚条件）の’2要因分散分

析を各標準刺激の長さごとについて行うと，150

mmではK一▽でのみ，200mmでは▽一VとK
－Vで，10秒逆算群の方が，10秒休息群よりも

自
昌

く
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5％レベルで有意に大きな絶対誤差を示Lている。

　モデルからは，K－KとV－Kでは両群に絶対

誤差の有意た差はみられないが，V－VとK一’V

で，10秒逆算群の方が10秒休息群よりも有意に大

きた絶対誤差を示すことが予測される。150mm

と200mmでのみ両群問に有意な差がみられ，こ

のことは，入力情報がすぐにtranS1ateされ出力

側の感覚様相の記憶貯蔵に入ることを示すと考え

られる。さらに，同一群内においては，10秒休息

群でV－KがK－Vよりも，10秒逆算群ではそれ

と反対にK－VがV－Kよりも有意に大きな絶対

誤差が予測されるが，標準刺激の長い方でこの傾

向がみられる。

　3）分析3．再生すべき出力側の感覚様相が不

明の場合，入力側の記憶貯蔵の把持特徴を示すこ

とを明らかに一する為，10秒休息群と10秒後教示再



生群との比較を行う（図1－5）。

　2（条件群）×4（感覚条件）x4（標準刺激）の3要

因分散分析を行う。条件群［F（1，480）＝5．79，P

＜．01コと標準刺激［F（3，3）＝279，85，P＜．01］

の主効果，さらに，条件群と感覚条件［F（3，480）

＝3．93，Pく．01］の交互作用に有意な差がみられ

る。すべての条件を統合Lた場合，絶対誤差は標

準刺激の長さにより異なり，そして条件群におい

て差のあることを示している。さらに，条件群間

の4つの感覚条件の絶対誤差に違いのあることを

示Lている。

　そこで，10秒後教示再生群について4（感覚条

件）x4（標準刺激）の2要因分散分析を行う。感覚

条件［F（3，45）＝8．39，P＜．01］と標準刺激［F

（3，45）＝8．68，P＜．01］ρ主効果に有意な差がみ

られ，さらに検定を行った結果，50mmではV－

KがV－Vよりも，150mm，200mmではK－V
が▽一Vよりもそれぞれ5％レベノレで有意に大き

な絶対誤差を示Lている。

　次に，各標準刺激について2（条件群）×4（感覚

条件）の2要因分散分析を行うと，150mmと

200mmでK－Vにおける有意な群問の絶対誤差

の相違が見出され，1％レベルで10秒後教示再生

群が10秒休息群よりも有意に大きな絶対誤差を示

「している。

　仮説からは，V－VやK－Kおいてはそれぞれ

の入力側の貯蔵系に入るので，両群の絶対誤差に

は差はなく，V－KやK－Vで両群に差が見られ

ることが考えられる。10秒後教示再生群では，再

生の感覚様相が後で告げられるために，入力情報

は，入力側の貯蔵系に入り，再生時にtrans1ate

されるので入力側の把持パターソを示すことが考

えられる。しかし，10秒休息群では，最初に再生

の感覚様相が告げられるので，入力情報は早期に

trans1ateされ，再生側の貯蔵系に入るために，

出カ側の把持パターソを示すことが考えられる。

従って，V－Kでは10秒休息群の方が10秒後教示

再生群よりも有意に大きな絶対誤差を示し，K－

Vでは反対のことが予測される。このことは，

150mmと200mmにおいてK－Vでのみ見出さ
れたが，V－Kでは有意な差は得られていない。

さらに，10秒休息群では200mmでV－KがV一
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Vよりも，10秒後教示再生群では150mmと200

mmでK－Vが▽一Vよりもそれぞれ有意に大き

な絶対誤差を示Lている。

　以上の諸結果をまとめると，把持問隔の条件に

関rしてはモデルは検証されず，単に傾向を示唆し

うる結果にすぎないが，精神課題の挿入条件にお

いては，標準刺激の長い方でのみモデルを検証す

るような結果が得られている。さらに，入力情報

の出力側への早期tranS1atiO早を同定するために，

再生の感覚様相についての教示を遅らせる条件で

は，標準刺激の長い方でのみ一部認められる。

　実　験　II

　目　的

　実験Iでは，直線位置決め課題という不連続的

運動課題を用いて，主に知覚過程に。おげる異種感

覚情報の相互処理様式に関するメカニズムの検証

を行った。
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　本実験では，追従課題という連続的運動課題を

用い，知覚一運動協応過程における同時精神課題と

いう一種の外乱（disturbance）の効果の検討を行

う。

　運動技能を空問的成分（力量を含む）と時問的

成分に分けて考えてみた場合，同時精神課題がそ

のいずれにどのような影響を及ぼすのかは，先の

実験課題では明確にすることはできない。トラッ

キソグ課題では，その得られたデータに対し，自

動制御理論的解析が可能であり，先の二つの成分

に対し，定性的かつ定量的把握が可能である。

　方　法

　装置はTKK製トラッキソグ・アナライザーを

改良したもので，図2－1にその実験システムを示

す。ディスプレイはブラウソ管オシロスコープで

あり，その面上左右に水平移動する目標値と制御

量を示す二光点が表わされる。目標値である正弦

波は超低周波発振器によってディスプレイ上を左

右に20mmの等振幅で変位する。操作部は直径

60mmのハソドルで，目標値の変位に対応Lう

る。アナログ・コソピュータは，目標値と制御量

との偏差を得るために用いられる。

FUNCTION
GENER＾TOR

含淵。。

C■R　lT1
CH．ユ

cH．2　PEN
cH．3　REc0RDER

H州DLE cH．1
⊂H．2　　　D＾TA

cH．3　REc0RDER
CH．＾

　　　　　　HICROPHONE

Fig．2＿1．Achartofe文perimentaユsystem、

　目標値である正弦波の周波数は，0．05，0．1，

O．2，O．4，0．8，1．2Hzの6種類であり，試行に

より，ラソダムに提示する。

　課題は，Pursuit　Trackingであり，被験者は

Tab工e2＿1． Comparison　of　gain　data　under　two　conditions

Sub．

A

Frequency（Hz）
Gain（〔1B）

1

　　　　　　　　　＿0．6440－05　　　　　　　　　（一1，369）

　　　　　　　　　＿2．0290．1
　　　　　　　　　（＿O．141）

　　　　　　　　　＿0．4460．2
　　　　　　　　　（一1，310）

　　　　　　　　　＿0．9150．4
　　　　　　　　　　（O，219）

　　　　　　　　　＿O．5270．8
　　　　　　　　　　（1，369）

　　　　　　　　　＿1．6441．2
　　　　　　　　　（一g，897）

　　　　　　　　　＿0．2380．05　　　　　　　　　（＿1，214）

　　　　　　　　　一2．4990．1
　　　　　　　　　（一0，828）

　　　　　　　　　　O．3700．2
　　　　　　　　　　（0，165）

　　　　　　　　　　0．3550．4＝

　　　　　　　　　　（1，369）

　　　　　　　　　　O．6950．8
　　　　　　　　　　（O．644）

　　　　　　　　　　2．5481．2
　　　　　　　　　　（1，339）

＿1，476
（一1，214）

　0，829
（一〇．999）

＿0，404
　（0，424）

一〇．915
　（1，401）

＿0，245
　（0，935）

＿2I129
（一2，968）

一2，499
（一2，766）

　O．000
　（O．386）・

　O．000
（一〇．828）

　7，790
　（O．756）

　0，355
　（0，000）

　O．！65
　（0，790）

　1，339
（一1，743）

＿0，328
　（0，000）

一〇．386
（一〇．756）

　0，！95
　（1，160）

　O．404
　（1，451）

　！．621
（一2，279）

＿2，095
（一1，214）

　0，386
（一〇．869）

＿0，195
（一〇．386）

　0．OOO
　（O．966）

＿0，355
　（0，892）

　O．370
　（0，466）

Note．＿Nu㎜bers　in　parenthesis狐e　gain　data　un（1er　tracking＋reYerse　counting　condition．
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本学生2名（男子）である。試行回数は各周波数6

回ずつの計36回であり，そのうち半数は同時課題

として，最初は1000から，次の試行では，前回の

試行での最後の数値から3ずつ減算する精神課題

を課す。なお，1試行は1分30秒，試行問隔は2

分である。

絆㌍

　　　　　　　μ（オ）＝ろsin（ωτ十0）　　　　（2）

　そこで，実時問相関計を用いて（1）の自已相関関

数を，（1）と（2）の相互相関関数を求め，それぞれを

フーリエ展開（周波数分析）し，パワー・スペクト

X‘・ヒ）二乱Sinω七 G（s）　ン～・』・；呵（ωt＋θ）

　　　　十HU榊NDISPμY
　　　　－　OPERATOR

…鵠≒LED

；縣

　　　　FEEDB＾CK　LOOP

Fig．2＿2，　PLlrsuit　tracking．

　（解析方法）　図2－3に示されたように，目標値

としての正弦波は次式で表わされる。

　　　　　　　”（オ）＝αsinω玄　　　　　　　　　　（1）

この目標値に対して，人問は平均的に次式で表わ

されるような応答を行うと考えられる。

］NPuT

OUTPuT

u
日

　　　　　　　　』
　　　榊・・m・＝τ一1G（Jω）l

　　　　P船SE・θ二μ・1ω）

Fig．2＿3．Ana1ysis　of　frequency　characteristic．

Tab1e2＿2． Comparison　of　phase　data　under　two　conditions

Sub．

A

Frequency（Hz）

0．05

O．1

012

O．4

O．8

1．2

0．05

O．1

O．2

0．4

0，8

1．2

Phase（Deg．）

＿21．6

（一43，2）

＿21．6

（一46，8）

　一7．2
（一7．2）

　7．2
（＿ユ4．4）

＿14．4

（一28．8）

一7．2
（一64．0）

一39．6

（一25．2）

一36．O

（一21．6）

＿14．4

（一7．2）

　7．2
（一14．4）

　0．0
　（7．2）

　7．2
（一1．8）

＿43．2

（一25．2）

一10．8

（一36．0）

＿14．4

（一28．8）

　一7．2
（一7．2）

　7．2
　（14．4）

　14．4
（一28．8）

一36．O

（一36．O）

＿21．6

（一28．8）

＿25．2

（一25．2）

　O．O
（一7．2）

　21．6
（一14．4）

一3．6
　（21．6）

一43．2

．（一61，2）

＿36．0

（一28．8）

　　7．8
（一14．4）

　14．4
（一7．2）

　25．2
　（7．2）

　10，8
（一1．8）

＿46．8

（一43．2）

＿25．2

（一39．0）

　0．O
（一18．0）

＿10．8
（一ウ．2）

一10．8

（一10．8）

　14．4
（一25．2）

Note．⊥Numbers　in　parenthesis　are　phase　data　under　tracking＋reverse　comting　condition．
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ルと，クロス・スペクトルを求め，それぞれをX

－Yレコーダで描かせる。

　これらの波形の最大ピーク値から，各周波数ご

との伝達ゲイソと位相のずれを求め，ボード線図

を描く。

　結果と考察

　各被験老について，伝達ゲイソと位相差を求め

たのが表2－1，表2－2であり，それに基づくボード

線図が図2－4，図2－5である。

　伝達ゲイソに関し，6（周波数）×2（同時課題の

有無）の2要因分散分析を行った結果，被験者A，

被験者B共に，同時課題の有無における有意な差

は見出されず［Sub．A：F（1，24）＝O．756，P＜．05；

Sub．B：F（1，24）二0，203，P＜．05］，各周波数に

対し同様の変動を示していると考えられる。しか

し，被験者AはO．8Hzを境に一伝達ゲイソは下降

Lているのに対し，被験者Bは若干の上昇を示し

ている。

　位相差については，伝達ゲイソと同様に2要因

分散分析の結果，被験者Aに同時課題の有無にお

ける有意た差が見出され，［Sub．A：F（1，24）＝

8，263，P＜．01；Sub．B：F（1，24）＝3，914，P＞

．05］，同時精神課題による有意な位相ρ減少が見

出される。

　次に，有意な差の見出されたのは1人だけでは

あるが，各被験者について位相の傾向をみるた

めに，各周波数を等問隔の点（k），反復数（r）と考

えて，k＝6，r＝3のデータに直交多項式の当ては

めを行ってみたのが表2－3，表2－4，表2－5，表2－6

である。表2－3，表2－5より，被験老A，被験者B

共に同時課題の無い場合では，1次成分のみが

1％の危険率で有意であり，下記の式が得られる。

　　　　被験老A　ツ＝29，314κ十8，580

　　　　被験者B　ツ＝32，343κ十6，203

　　　　　　　　　　　（κ＝1ogA，A：周波数）

　同様に，同時課題の有る場合においてぽ，表2－

4，表2－6に示すように，2次成分が5％の危険率

で有意であり，下記の式が得られる。

Tab1e2＿3． Anova　in　the　orthogona1po1inomina1under廿acking　condition．（Sub．A）

Source clf ss MS F
 

Linear 1
 

4060 . 322 4 . 60 . 322 25 . 621 ~ ~ 

Quarclratic 1
 

567 , ooo 567 ' ooo 3
 
. 578 

Cubic 1
 

23 . 064 23 , 064 o
 
. 146 

Tetra 1
 

30 . 240 30 . 240 O
 
. 191 

Residual 13 2060 . 194 1 58 . 476 

Total 17 

※※P＜．01

Tab1e2＿4． Ano▽a　in　the　ofthogo早a1po1yno〕mina1under　tracking＋reverse

　　　　　counting　condition．（Sub．A）

Source df ss MS F
 

Linear 1
 

l 237 , 64･O 1 237 . 600 3 . 828 

Quarclratic 1
 

1864 , 179 1864 , 1 79 5 . 766 ~ 

Cubic 1
 

763 . 742 763 . 742 2 , 362 

Tetra 1
 

8 . 172 8 . 172 o , 025 

Resiclual 13 4202 . 711 323 . 285 

Total 17 

※P＜．05
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Tab1e2＿5． Anova　in　the　orthogona1po1ynomina1under　tracking　condition．（Sub，B）

Source df ss MS F
 

Linear 1
 

4942 . 635 4942 , 635 47 . 021 ~ ~~ 

Quardratic 1
 

304.920 304 , 920 2 , 901 

Cubic l
 

17 . 496 17 . 496 O . 166 

Tetra 1
 

7 . 560 7 . 560 o , 072 

Resiclual 13 1366 . 509 125.116 

Total 17 

※※P＜．01

Tabユe2＿6． Anova　in　the　orthogona1po1ynomina1under　tracking＋re▽erse

　　　　　counting　condition。（Sub．B）

Source clf ss MS F
 

Linear 1
 

l 270 . 836 1 270 . 836 14 . 715~ ~~ 

Quardratic 1
 

459 . 270 459 , 270 5 . 318~ 

Cubic 1
 

179 . 574 179 . 574 2 . 079 

Tetra 1
 

1 . 890 1 . 890 O , 022 

Residual 13 1122 . 690 86 . 361 

Total l 7 

※※Pく．01　※P＜．05

　被験者A　ツ＝一45，331κ2－35，403κ一17，024

　被験者B　ツ＝一36．O00κ」24，568卜11，773

　　　　　　　　　　　（κ＝1ogA，A：周波数）

　以上の直交多項式をデータと共に示した図2－5

より，各式がデータの間をうまくぬっているのが

わかる。

　パーシュート・トラッキソグという連続的運動

課題においては，フィードバックは時々刻々と’な

され，．自已受容的フィードパックとディスプレイ

からの外受容的フィードバックの二種の固有フィ

ードバヅク　intrinsic　feed－back　（Annett，1969）

の使用が可能である。Smith（1970）は，この固有

フィードバックの操作が運動パフォーマソスに対

L破壊的な効果をもたらすことを報告している

が，本実験のように制御対象が1であるような場

合（図2－2）は，操作量＝制御量であると考えられ

る。それ故，被験者はディスプレイを通して，常

に反応それ自身を視覚的に知覚しているので，正

常な場合では常に反応時間分だけ遅れると考えら

れる。

　しかL，本課題のように単一正弦波の追従とい

う場合では，明らかに予測可能な状況であること

から位相の進みという現象が見出され，反応時

問分の遅れはある程度補償されると思われる。こ

のような現象は，被験者A，被験者B共に，同時

精神課塵の無い場合においてのみO．5Hz以上で

見出されているが，同時精神課題の有る場合にお

いては見出されていない。従って，同時精神課題

は，’運動技能の時問的成分である人問の予測能力

に影響を及ぼすのではないかと考えられる。

　一般に，正弦波に対する応答ではO．8Hz周辺

で急激な位相の遅れを示すが，本実験結果は，同

時精神課題のない場合はむしろ低い方の周波数で

位相の遅れを示Lている。本来ならぼ応答不能と

なるようた早い動きに対し，応答を行っているこ

の現象は，本実験の被験者が運動選手であること

によって見出されたものか，今後さらに被験老数

を増して検討を行っていく必要がある。
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