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講演要旨

我々が日常行う運動の中には、手と足の協調を必要とするものが多い。両方の手を同時に動かす

拍手や、′手足を交互に動かす歩行、さらに複雑なものとして、ブレーキを踏みながらハンドルを動

かすといった自動車運転などである。スポーツも多くの関節を動かす複雑な多関節運動であり、協

調運動を上手く行うことがスポーツのスキルの大きな要因である。協調運動は幼少期から発達する

ものであり、10歳以下では運動は熟達せず、年齢によってパフォーマンスの到達度も異なるといわ

れている。本研究では協調運動を解析する第一段階として、二股を用いた運動に着目し、手関節と

足関節の屈曲と伸展という単純な単関節運動に制限し、パフォーマンスを定量化することで、運動

の難易度を序列化することを試みた。

健康な男女8名を被験者とした。男性4名、女性4名で、年齢は20～53歳である。被験者は台

上に仰臥位になり、ポテンショメーターにて回転角度を測定できるレバーに手と足を固定した。被

験者は一定の周波数のメトロノームの音に同期して手足の屈曲・伸展を繰り返す運動を10秒行っ

た。運動は1．0～3．3Hzの周波数で実験を行った。運動は、両手、両足、同側の手と足、対側の手

と足の6パターンである（手と足はそれぞれ2つの組み合わせ）。そしてそれぞれに、二股を同じ

向きに動かす同位相と逆位相を行なうので、試行は全部で12パターンとなる。二肢の関節角度の

動きの相互相関値を求めパフォーマンス評価の指標とした。

周波数が増加すると全ての二股の組み合わせで、相互相関億の絶対値は小さくなった。そして向

位相よりも逆位相の相互相関値の絶対値が小さかった。さらに試行間では両手！両足、対側、同側の

順に相互相関値の絶対値が小さくなっていた。つまり、手のみ足のみの試行より手と足という二つ

め要素‾を合え育読宥め盲まう醸し示∴また二‾同位相より逆位相か二連位相間でも特豆同側の試行が

難しい。

当日の発表ではこのような動作による難易度の違いが、どのような機構によるのかについ

て推論する。
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