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 本論文はバゾグラムと多元筋電図の同期的記録により,複雑な歩行機構を究明せんとしで行な

 った実験の結果について述べるものである。以下各章ごとにその概要を述べる。

工研究目的

 本教室における歩行の形態学的な一連の研究業績を,さらに動力学的な面からも発展せしめる

 、エ1二め,歩行中の筋活動を筋電図を用いて記録し,バゾグラムと対比させて両者の脚系を究明せん

 とづ一るものである。

豆研究方法

 歩行させる被検者25人について,身体5ヵ所の標識点の..ヒ下及び前後の運動要素(V㌔H-

 Pl巳n◎の経時的¢墾位をバゾグラフで撮影し,同時に離接床時間丁一Planeの表示を行なう。

 これ,らと,1歩行関連8筋¢)表面電極.誘導筋電図との同期拍勺描監己を図るo

 皿実検結果ならびに解析の方法

 矯1つ髪床から同じ踵の次の接床までを窪歩,肩週期とし.これを36時点に分割して・各時点

 にお・ける現象を1数f直的1て読みとる。即ちバゾグラムのV-Plaエ1eでは,接床時の下腿外果の位

 踵を基蕊として各標識点の高さの偏位を求め.E-pユaneについては,下腿外果の1歩の変化

 から求めた等速前進運動分を各漂言泌気の前コ轡1運動から差し引いて.等速前進面における各点の前

 後運動として取り扱っている。筋電図については,各筋の記録された干渉波形を,主として各棘

 点で結んで平滑化し,筋活動量を示すものとする。それぞれの筋の1歩間における.最大活動量を

 190として,各時点にむける筋活動暴設を求める。

 体幹の運動を論ずるにあたり,被検側¢)肩峰,腸骨前..ヒ鯨の動きを半歩だけ位相をずらすζと

 により.反対側の両標識点の.腫物とみ・なし得る。さらに左右両点の中点の1三廷勒を求めることが可

 能であるo

 W解析の結果ならびに考案

 本章ではまず体幹の運動について述べる。次いで両腸骨前.f1棘中点を,歩行遅効の基礎である

 皇窪心の位置とみなし,この点の運動にもとずいて解析した歩行機構について述べる。得られた主
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 な結果:は次のとおつである0

 1.両側肩峰中点はその上下運動y(㎝!),等速前進面に於ける前後運動X(αη)が近似式

 y=1.86sin(ωt十257)

 x霊口・94co8(ω七十一258)

 ただしωエ560。/T,T=α6248ec(半歩時間)

 で表わされる楕円運動を1歩間に2回繰り返し,その長軸が進行方向に40傾いている。

 両側腸骨前上棘中点の運動ぱy・=,1.888iu(ωt+258)十・0・05sin(2ωt十298)

 x;"2coB(ωt+256)+0、17co6(2ωt+220)

 で表わされ,直径約4α刀の円に近い運動を行液う。

 2.肩及び骨盤の両中点の運動の違いば,体幹の前後傾きの変化によるものであって,両楕円の

 2つの接線のなす角度に相当し,約2。である。体幹はさらに横傾きや,前後回転を行なうが,

 特に肩の回転ぱ骨盤のそれより妻歩時間おくれ,体幹としてねじれ運動を行なう。

 5両腸骨前上棘中点を重心の位置とみなし.この運動の力学的評価を行なって,歩行運動の基

 礎とみなす。この中点の等速前進面に齢いて,2回繰り返される直径4σπ1の円運動を上昇前進,

 上昇後退,下降前進,下降後退の時相に分けて歩行機構を解析するのが妥当と考える。

 4.骨盤中心円運動の最下点近ぐで接床する下肢は,上昇前進期の初期において,股関節屈曲肢

 位で体重と,真.上向きの加速度に比例した力の和で身体を支える必要があり,強い下肢筋群の

 一斉の活動がみられる。上昇後退期に移行すると,下肢がうける身体の支持力は次第に弱まり.

 筋活動も減弱してぐる。円運動の頂点あたりでは,接床下肢は体重以下の支持力が要求される

 だけで、体幹の左右のバランスを保持するに必要な骨盤,脊柱筋の活動がこの移行に一致して

 強まっている。下降後退期に入ろと,それまでの身体前進抑制的琢動きから.促進的な前進駆

 動の時期に入る。下降前進期への移行で前進駆動力が最大となり.腓腹筋の活動が強まってい

 る。以後股関節の伸展が増して,一部下肢筋の活動が再び始まり,前半期の円運動を終えて,

 反対側の揚床となる。

 5接床下肢について.腸骨前上棘と騰封節を結んだ直線を大腿軸とみなし,これを延長して足

 軸と交叉する点を求めると,これを大腿を通じて足輪に荷重を及ぼす作用点とみなし得る。こ

 の交叉点と足底揚床点との空間的偏倚が,足関都の安定をくずす回転モーメントを生じ,これ

 に抗して腓腹筋が活動している。

 v綜 括

 本章では,前章で得られた解析の拮果にもとずいて,歩行の磯溝について結論的に述べる。即

 ち・歩行は慣性運動的な等速前進、運動に,下肢がその形態と筋活動を巧みに組み・合わせ,体重を

 利用して骨盤中心の円運動をもたらし,体幹が自からそのバランスを保持して行なう能率の良い

 前進運動であると考えられる。
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 審査結果の要旨

 壕者は歩行の形態学的な一連の研究を.さらに動力学的な面からも発展せしめるため.歩行中

 の筋活動を筋電図を用いて記録し,これをバゾグラムと対比させて両者の関係を究明せんとした

 もので.複雑な歩行.機構を主としてバゾグラフH-P■alleから誘導した歩行4)等速前進面に

 ・身ける各標識点の前後運動を体の誘進運勤から差し引いて.歩行動作時の個々の標ll哉、点の動き又

 鍍軌跡を解毛浮した、点に,意義がある。

 体幹の連動を論ずる冗あたり,被検側の肩峰.腸骨前上棘の動きを半歩だけ位組をずらすこと

 により、反対側の両標識点の遅効とみなし.さらに左右両点1司の中点の運動を求めて体幹の動き

 を表示している。

 そこで両腸骨前上棘巾、転を.歩行運動の基礎である重心の近似位置とみなし、この点∫)運動に

 も.とづいて解析した歩行機講について胃られた主攻結果1、1)両側肩峰中点はその髄動Y¢蹴),

 等速前進面にお・ける前後退廷動x@}が近似式Y二1、86sin(匠茜+25ア)

 X二〇94cos(ぞθ七+258)

 ただし凹==56〔児/甲丁二〇.6243ece絆歩時溝])
⊥

 で表わされる備円運動を1歩間に2回繰り返し.その長軸が進行方向に4。傾いていること.両

 鋤懸肖'前上棘中点の運動は

 Y二1.888i上・@七+258)+O・058in(2ω七+298)

 X二17Zco3(`』ドじ十256)十〔].17co8(2ωじ十22〔〕)

 で手長わされる円ヌ至重卜}シこ謎毛V、楕円.運動を行なうことを認めた。イ本塁鴇まさら7⊂横1頃き・炉、前後回転を1

 行恋うが・特に肩の1ヒ1雪転は骨盤のそ・れより素乏短博聞驚くれ・体幹としてめ怨じれ運動を行なうこ
 とを知った。これらにRMGによるli功力学的評価を加え.骨盤中心円運動フ)最下点近くで接床す

 る一ト肢は.一上昇前進期の初期に於いて、股関節画塾蔽位で体重と.真.上向きの加速度に比1ダ牝た

 力の和で身体を支える必要があり.強い下肢筋群の一著の1舌動がみられ.、上昇後退期に移行する

 と、干膜がうける身体の支持力は次㌶に弱まり.筋活動も減弱、lq運動の頂点あた参では.接床

 'il肢は体重以下び)支.浮力が要求ざれるだけで.体幹の左1右のバランスを保持するに必要な骨盤.

 脊柱筋び)活動がこび)移行に一致して強まっている。一ト降後退1切に入ると.促進的左前速旛動に入

 る。■下降前進期への移行で前進雇動力が最大となり、腓慶赫の1舌効がづ聖まっている。以後股関節

 の伸,喪が噛して.一部下肢窮の鴛動が再0ご始まり、1」て!半期の円連動を示冬えて.反対劃の接床とな

 る。

 以上から.端者ぱ歩行は贋性遅効的左等速前進還i動に、下1疲がその形態と筋活動を巧み【て組み

 合わせ、隊重究ドニ秘吋して骨盤中心のドレ皇・曽をもたらし.体翰が自からそ・のバランスを保持して行

 なう能率σ)良い前進.運・吻であると推i論'本研究は一卜分学も虻に瞭するも二うと1認める。
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