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学位論文内容の要旨 

 

 

博士の専攻分野の名称：博士（保健科学）    氏名： 武 田   賢 太 

 

 

学位論文題名 

足圧中心と体重心の同時フィードバックが静的姿勢制御に与える適応効果 

 

 

【緒言】 

姿勢バランスの改善を目的とする練習方法として足圧中心 (COP) フィードバックを

用いた練習がリハビリテーションの現場で広く行われている．しかしながら，静的立

位時の COP や身体質量中心 (COM) の支持面への垂直投影点である体重心 (COG) 

の単体視覚フィードバックによるトレーニング効果は未だ議論の余地がある．一方で，

高齢者の片脚立位時の姿勢不安定性を検証した研究や静的立位制御が卓越している

バレエダンサーの片脚立位制御を検証した先行研究などから，静的姿勢バランスに

COPとCOGの相対的な位置関係 (COPCOG) が関連していることが報告されている．

よって本研究では，静的立位において COP 単体のフィードバックトレーニングと比

較してCOPとCOGの同時フィードバックの方がより高い適応効果を示すかどうか検

証することを目的とした． 

 

【方法】 

被験者は，健常若年者 34 名であり，トレーニング課題時に COP と COG の同時フィ

ードバックを用いた 12 名 (COP+COG 群) と COP の単体フィードバックを用いた 11

名 (COP群)，そして固視点のみを与えた 11名 (対照群) に無作為に割り当てられた．

前後左右方向の COP 座標 (COPAP，COPML)，COM 座標 (COMAP，COMML) を床反力

計，3次元動作解析装置を用いて計測した．また，前後方向の COG座標 (COGAP) は

COP 座標と床反力データから推定した．テスト課題・トレーニング課題ともに被験者

はフォームマパッド上に立位を取り実験を行った．全被験者はトレーニング課題前後

のテスト課題 (Pre-session，Post-session) において，固視点を注視し可能な限り揺れな

いように立位を保持するように指示された．トレーニング課題において，COP+COG

群の被験者は COGAPを可能な限り揺れないように保持し，COPAPを COGAPに対して

上下均等に動かすように指示された．COP 群の被験者は COPAP を可能な限り揺れな

いように保持するように指示された．対照群の被験者はテスト課題と同様，固視点を

注視し可能な限り揺れないように立位を保持するように指示された．視覚フィードバ

ックは被験者の眼前のスクリーン上に呈示され，実際の COPAPもしくは COGAPが前

方へ変位するとフィードバックはスクリーン上方へ，後方へ変位するとスクリーン下

方へ移動した． 

 

【結果】 



Pre-session と比較して Post-session において，COP+COG 群と対照群の COMAP速度が

有意に減少した．また，Post-sessionにおいて，対照群と比較してCOP+COG群のCOMAP

速度と COMAP RMS が有意に低い値であった．一方で COP 群の COMAP速度はトレー

ニング課題前後で有意差は認められなかった．COM 位置に対する COP 位置の前後均

等性を反映する COP と COM の相対的な位置関係 (COPCOM) の合計の絶対値 

(COPCOMeven) は COP+COG 群において Pre-session と比較して Post-session で有意に

向上した一方で，COP 群や対照群では同様の変化は認められなかった．また，

Post-session における COP+COG群の COPCOMevenは COP 群や対照群と比較して，有

意に低く，より前後均等に COP を制御できていた．さらに Post-session において，

COMAP速度と COPCOMevenとの間に有意な相関が認められた． 

 

 

【考察】 

Pre-session と比較して，Post-session において COP+COG 群の COMAP 速度及び

COPCOMevenが低下し，さらにCOMAP速度とCOPCOMevenとの相関が有意であった．

一方でCOP群においてトレーニング前後でのCOMAP速度の減少は認められなかった．

したがって，COPとCOGの相対的な位置関係をフィードバックしたことにより，COM

に対する COP の前後均等な制御が獲得され，その結果姿勢安定性が向上したことが

考えられる．Kilbyらも COP や COM の単体のフィードバックでは姿勢安定性を向上

させないことを報告しており，COP と COM の位相の関係性をフィードバックするこ

とが効果的である可能性を示唆している．したがってCOPAPとCOGAPを同時に用い，

その相対的位置関係に焦点を当てたフィードバックトレーニングは COP 単体を用い

たフィードバックトレーニングと比較して，フィードバックが存在しない状況下での

静的立位時の姿勢動揺を減少させる．本研究は現在広く臨床現場で用いられている

COP 単体のフィードバックトレーニングよりも静的姿勢制御に対して効果的な新た

なフィードバックトレーニング様式を提案するものである． 

 

 

 

 

 

 

 


