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跳馬運動における宙返りを伴なう運動技術の局面構造について

前転とびからの1回半宙返りについて

渡　　　辺　　　悦　　　男
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緒　　　　　　　　言

　ローマ人のヴェゲチウス（Vegetius　A，C4世紀）によって考え出された跳馬運動（Pferd－

tumen）は，はじめはローマ時代の兵士の乗馬技術を促進するための手段として端を発し，次第

にその運動形態が内容的に二つの側面に集約され，一つは跳び乗りや跳び下りの運動技術とし

て独立し，現在の跳馬運動に発展してきている。他は脚のまたぎ方を申心とした運動技術とし

て鞍馬運動に発展し今日に継承されてきている。1811年頃ヤーン（F．L．Jahn）の時代にな

って今日の鞍馬に近い器具が創案され，さらに後期にはその背に鞍型に似た把手（pomme1，

Pauschen）がついて運動の体系や器具に対する運動の本質が次第に明確にされるに及んで，

跳馬運動と鞍馬運動はそれぞれの技術体系のもとに完全に二分されて今日に至っている。近代

体操としての支持跳躍運動は助走から踏切り　　着手までの第一局面と，着手後の突離しから

着地までの第二局面の二つの局面から構成されている。しかし跳馬運動の成果は第二局面の飛

躍の大きさとフォームに評価の申心が置かれるのでこの局面の雄大な飛躍と空間における身体

転移の変化が要求されるのである。助走一踏切り一着手で構成される第　局面は，第二局面の

飛躍の成功，不成功の鍵をにぎるいわば条件局面となるためこの二つの局面のハランスがとれ

てはじめて全体として無理のない美しい跳越が形成されることになる。第二局面の飛躍を重視

した近代体操競技における支持跳躍運動は，技術的には1964年のオリンピック東示大会をピー

クとして一応到達限界に達した観があった。即ち山下選手（現姓松田）による’山下とび、（屈

身前転とび，Yamash1ta・・公式用語として用いられている）で世界の体操界を圧巻し，さら

にひねり技にまで発展させた彼の功績は高く評価されるべきである。技術の急速な進歩によっ

て体操器械の改良を余儀なくされている咋今，跳馬運動においてもわざの開発はどんどん進み

単に第二局面での飛躍の大ききを増すだけでなく，独創性や決断性を要するくひねり技、一前

転とぴまたは山下とび半ひねり⑧前転とびまたは山下とび1回ひねり（Ubersch1agoderYa一

皿ash1ta　m1t％Drehmg，Ubersch1ag　oder　Ya血ash1ta　m1t兆Drehmg）や，ミ後方への

宙返り、一側転とび払ひねり後方宙返り（Sprmg　m1t払Drehmg　zum　Ubersch1ag　se1t－

warts　md払Drehmg　zum　Sa1to　ruckwarts　gehockt　Bemen），あるいはミ削方への宙返
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り、一前転とびからの1回半宙返り　（Ubersch1age　m1t　ansch11eBendem　eme1nha1bfachem

Sa1to．）など，よりむずかしい技へと発展してきている。特に本稿でとり上げる’前転とびか

らの1回半宙返り、については，日本体操界のコーチ陣によりオリンピック東示大会のウルト

ラC作戦のリストにのり，技術構造の解明に着手して実際にトレーニングも開始されたと聞い

ている。前述した後方の宙返りを伴なう技については1968年に大改正がなされたF．L　G

（Intemat1ona1Gymnast1cs　Federat1on）の採点規則にも掲載されていないが，最近特に多

くの競技会でこの技への挑戦がみられ急激に波及しつつある技術である。さらに1969年にはそ

れまで1．6舳の馬体を5つの部分（400伽20αい400肋120ωl1406物）に区分し，第二境界線あ

るいは申間の範囲に触れた場合は2．O点までの着手減点を荷していたものが，馬体を3区分

（60伽40α伽600物）し，着手減点をO．5点までにとどめるよう改正された。これは単に着手減点が

緩和されただけでなく着手範囲が広くなることによってさらに決断性を要するよりむつかしい

演技を要求する規則の改正である。その他技術水準を引き上げ，跳馬運動における新しい発展

の方向づけをするための規則の改正，あるいは国内規則の制定は随所にみられるが，いづれも

可視的な範囲において発展の極隈にまで達した観があった跳馬運動の技術転換の打開策となる

であろう。この機にあって今後の跳馬技術革新のために解明が急がれる’宙返りを伴なった運

動の局面構造、一特に前転とびからの1回半宙返りの技術構造を明らかにし，技法と理想像設

定のための基礎的な考察を進める。尚この技の術語を河野は、2回宙返り、を使用し，K1aus

W1emamは，前転とびから1回半宙返り、を主張している。2回宙返りは直立姿勢から運

動経過をみれば左右軸を申心とした2回宙返り　（第　局面で半回転，着手後1％回転）と考え

られないこともないが，近代体操における支持跳躍運動の理念が機能的な二つの局面の区分

を明確にし，しかも飛躍のための条件局面である第　局面の物理的諸要因によって第二局面一

空申飛躍局面一の飛躍が生み出されるのであるから，この着手後の空間身体転移の状態から派

生した術語を使用すべきだと考える。運動経過の観察からK1aus　Wiemamの亡bersch1笥ge

皿1t　ansch11eBendem　eme1nha1bfachem　Sa1to　の訳語である　’前転とぴからの1回半宙返

り、が妥当であろう。

1．実　　験　　構　　成

（1）資料について

　年月日　　1970年9月18日

　場所　島根大学第1体育館
　カメラ　Bo1ex　H－16Ref1ex　1台
　撮映データ

　　　フイルム：16刎〃Panchromat1c　negat1∀e

　　　レンズ：ニッコールレンズ50榊

　　　絞　　り：F　1．8

　　　コマ数：32／sec
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　（2）被　験　者

　高度な技術だけに被験者が隈定される。経験や技法において定着までにかなり問題を含んで

いるけれども，一応現時点においてトレーニンクによって定着される可能性をもち，分析視点

に適合した被験者4名を撰定した。

　　被験者A：島根大学選手

　　　　　B．　般選手

　　　　　C：高校選手

　　　　　D1島根大学選手

尚被験者A～Cは馬首着手の前転から1回半宙返り，Dは馬尾着手技術であり，本稿では馬首

着手技術を申心に考察を進め馬尾着手技術に関しては参考程度とした。

　（3）資料の処理

　撮映された16刎刎フイルムを踏切板に足裏全体が着板した瞬間から着地までをミニコピー用印

画紙に焼付け，これをもとにして軌跡図，局面図，角度変化図等を作成した。

2．考 察（問題点の抽出）

　（1）軌跡図，局面図から

　被験者A

　第二局面の飛躍を決定する条件局面となる第一局面においてはスピートのある助走が有効に

生かされ・踏切り時の身体角度と運動方向が一致し運動経遇においては比較的良好，しかし着

手から離手までに8コマ（025sec）を要しているため突離しまでに肩の位置が固定されず，

徐々に前方へあ移行がみられる。そのため第一局面における着手前の体のそりが着手～突離し

と同時にかかえ込み宙返りに必要な瞬発的な胸及ぴ腰の屈曲に利用できず，突手の力不足やそ

れからくる上昇力の不足とかかえ込み動作の緩慢さから全体的に回転力の弱い宙返りとなって

いる。要は第一局面においてその着手体勢が冬山下とび、と全く同じ運動経遇を示し，独自の
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　　　　　　　　　　　　　　　　　…足先
　　　　　　　　　　　　　　　．一・．・膝
　　　　　　　　　　　　　　　．・一一手首　　　　　　　　　〆ヤ　　　　　刺　　　　　　　　　二、．・…、．ら
　　　　　　　！妻畝鼻ぐ＼　　　・麗　　　　　ヨ、、．

　　　　　尋■斯㌣ざ∴、　　　　杵p　り　⑰、

　　　　　　　軌跡図I　　　　　　　　　　　　　　　　　　　局面図I

着手局面の存在が削方への宙返りを伴なう跳躍技術に適合するかという問題が提起される。

　　被験者B

　　第　局面において踏切り直後から膝を曲げた身体転移がみられる。この動作は第二局面での

突離し後のかかえ込み体勢を有利に導くための意志的動作の現われと思われるが，少なくとも

第一局面における前方への推進カを生むためには障害となる。したがって踏切りと同時に腰の

　　　　　　　　　　　　　　　二1二二鮮

　　　　　　　　　　　　　　　・…　　　手首　　　　　　　。軌へ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　㌶岬

　　　　　　〆辻窯膏、k　一オ　　　　　　州　　16旧
　　　　ζ〆劣さ、“　　　　　　　　。　　1

　　　　　　　軌跡図■　　　　　　　　　　　　　　　　　　　局面図■

そり上げ方向に曲げられた膝が着手と同時に突手が入り，運動方向がきりかえされて宙返り体

勢に入っても膝が伸びないまま運動が経遇している。このことは足先の回転が先行し，落下の

方向に運動が経過するため突手による体の上昇力を生み出すためにカの大きな損失となる。

　　被験者C

　　着手までの膝の曲けは被験者Bと同じような経遇をたどるが比較的早く膝を伸ぱして倒立体

勢に入っている。被験者Cの長所とするところは，第二局面における突離し後のかかえ込みの

・タイミングの良さとスピードにある。即ち被験者Bではかか込みに入るのに腕のかかえ込み動

作が先行したが，Cでは腰の屈曲が先行していることである。これは全てのかかえ込みによる

左右軸前方回転運動の申心が腰にあることから考えても，スピートのある助走とカ強い踏切り

　と着手技術による1％回転する跳馬技術にあって，同一運動経過を示す運動群と同じ筋肉反応

を示すことは，この技術の定着がより近いところにあることを示唆している。またこの技法の

特徴は着手時における肩の位置にある。他のA，Bに較べて肩の位置が高い。これは着手まで

の絶対的な高さの確保と突手が運動方向に働いた場合に運動を有利にき・りかえすことができる。
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　　　　　　軌跡図皿　　　　　　　　　　　　　　　　　　　局面図皿

　被験者D

　4例申唯一の馬尾着手の1回半宙返りであるが，いずれの技にかかわらず馬尾に着手する跳

躍技術の特徴は，第一局面の飛躍が比較的小さく，第二局面の飛躍に重点が置かれることであ

る。勿論熟練者ではその技法において馬首着手技術と同じように両局面がハランスのとれた大

きさで技をさばくこともできるし，第二局面の飛躍で飽和状態に達すれば第一局面の大きさを
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追求するようになるであろう。前述したように本稿では馬首技術を申心に論を進めるが，この

技は前者以上に発展の可能性を秘めているので被験者Dg技術も併せて考察しながら，跳馬に

おける前方宙返り系の運動構造を解明する。

　（2）身体各部位の角度変化について

　全運動経過時における空間移動場面において体自身で，あるいは跳馬と体で形成される身体

角度の部位については次の視点より撰定した。

　肩の角度

　第一局面においては踏切りから着手までの腕の振りのスピート及び上胸部の推進カ，さらに

着手時における跳馬と肩と足先の位置関係の認知，第二局面においては着手後前転とび運動局

面をきりかえして宙返り運動局面にもちこむ回転カを生むための補助動作としての腕の動きの

考察。

　腰の角度

　第一局面では踏切りから着手までの体のそり，また第二局面の飛躍の大きさや質的内容を決
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定する条件局面としての着手時の肩と腰との位置関係の検討，第二局面においては着手時の胸

及び腰のそりからくる反発カと腕及び肩の突離し，さらに宙返り局面の移行に際してかかえ込

み体勢に入るタイミングと強さを意味するものである。この場合着手後％回転が完了するまで

は胸及び腰の屈曲が大きく作用するが，その後は意識的な筋努カはなされるが外見上大きな角

度変化はみられない。

　膝の角度

　この角度は着手までの第一局面においては運動構造上何ら意義をもたない。むしろこの局面

で膝の屈曲が示されるならば姿勢欠点を有し技術的にも不完全である。第二局面において着手

後転回運動をきりかえして宙返りのかかえ込み体勢に入るときのタイミングと回転力を生み出

す屈膝のスピートの考察に関与する。

　　　　　　　　　　　　　　各被験者の身体角度変化曲線
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　　　　　　　図1－c　　　　　　　　　　　　　　　　図1－d

　a　肩の角度変化

　被験者Dは馬尾着手技術であるから着手経過において時間的ずれが生じていることは当然で

あるが，肩の角度変化に関しては馬首，馬尾のいずれに着手してもその経維においてあまり大

きな差は認められない。被験者Aは11～19コマ，B，Cは13～19コマと着手時にずれはあるが3

被験者とも19コマで第一局面を経過している。踏切り直後の腕の振りはA（150。），B（67o），

と大きな開きがありC（104o），D（109o）はその申間にあって類似した値を示している。この

ことは着板時の体勢及ぴ腕の振上げ技法の個人差もあり，本研究では言及し得ない。第一局面

において跳馬から離手の瞬間がもっとも大きい開角度（A：175。，B：162o，C：163o，D：
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174o）を示している。これは着手まではミ前転とび、あるいはミ山下とび、と大差ない運動経

過を示し，強い着手により運動をきりかえして宙返りへ転換するための不可欠な条件である。

ただし肩の角度は腰との位置関係において考察されなけれはならない。腰が最大にのぴた体勢
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　　図2－a　肩の角度変化

表1　着手経過と肩の角度変化

15 16 17 18 19

被験者A 135。 135 141 155 171

被験者B 140 144 148 162 162

被験者C 123 130 136 150 163

は図2－bよりDを除いたいづれの被験者も多少の差はあるが着手経遇の申間点にある。この

時点から肩の角度変化を比較すると表1から5コマの角度差（19コマー15コマ）はAで36。，B

で22。，Cは40oであり離手直前のコマとの差ではAが16o，BがOo，Cは13◎とA，Bでは肩の

移動が素遠く，胸及び腰のそりによる反発カが突手に利用できることを意味している。この部

分が条件局面となって宙返りへ導入されるわけであるが，第一局面では高さを生み出すために

肩の角度が重要な役割を演じたのに対し，第二局面では腕のかかえ込みによる回転スピード，

即ち体の瞬発的な屈曲のスピートの産生のために働く。離手後からはじめの％回転が完了する

時点の変化をみると，表2から減少率においてAは26◎，29o，16o，25o，1o，21。，3o，Bは21o，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　18o，　29◎，　20o，　8o，　28o，　Oo，
　　　　表2　離手後％回転完了までの肩の角度変化

＼コマ
　　＼

被験者A

被験者B

被験者C

1680　　142　　　113　　　　97

156　　　135　　　117　　　　88

163　　　153　　　134　　　107

Cは10o，　19◎，27◎，　23o，

19o，3o，9oとそれぞれ不規

則な肩角の減少率を示してい

る。離手後3コマの減少率の

合言1はAが71o，Bが68o，C

が56o，と二つのタイプに分

れる。即ち，A，Bは離手後のかかえ込みが早く突離しによる飛躍が充分でない。Cは突離し

後のかかえ込みは遅いが突手によって充分高さを得てからかかえ込みの宙返り体勢に入ってい

る。従って他の被験者と肩角の減少の度合いに多少のずれが生じ，このずれが効率よく働いて

手が離れてから突離しによって高さを得たのち急激なかかえ込みがみられる。尚被験者Dの馬

尾着手技術も着手経過の時間的ずれからくる曲線のずれは当然であるが，他は馬首着手と大き

な差は認められない。

　b　腰の角度変化

　腰の角度変化は第二局面の飛躍の質的内容を決定する条件局面としての第一局面の運動経遇
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が重大な意義をもつものである。特に着手時における突手と肩，腰の位置関係は離手後の運動

方向を決定する最大の要因であることは他に論をまたない。力強い助走，跳躍技術に適合した

踏切りによる身体転移が全てこの点に集約されて反発カとして第二局面での空申飛躍へと利用

される。馬尾着手技術の被験者Dを除いてA，Bは大体類似した傾向を示し，Cは異なった腰

角変化を示している。A，Bは比較的ゆるやかに上昇し，特にAでは腰のそりの持続が長い。

これは着手経過時間が長く突手による反発力を利用するのに不利になる。一方被験者Cでは腰

のそりのピークが着手経過の申間（図2－bから15コマ）に存在することは変りないが，それ

以前の腰角が11コマ：157。，12コマ：180o，13

コマ：204o，14コマ：226o，15コマ：243。と急

激に上昇し，反対に離手の瞬間では188o（19コ

マ）と垂直に近い倒立体勢で突手をうまく利用

している。ここで瞬発的な突手を効率よく発揮

するためには，踏切り直後からの腰のそらし遇

ぎは助走，踏切りの推進カのためにマイナスと

なり，着手時における持続された胸及び腰の過

㌶　　　　　　　　へ
μo　　　　　　　　　　　　。グ＼　、

・・　　　　／　！　“

1日。〆／ノ　　　＿鱗、
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　　　　図2－b　腰の角度変化

度のそりは突手の際肩への負荷が大きく有効な突手とはならない。従って助走～踏切りの推進

力により着手直前に意識的に瞬間的な胸及び腰のそりがなされた場合に，助走，踏切り，着手

による反発カが生み出され，第二局面の飛躍の高さ及び方向つけ，さらに回転のスピートのた

めに有効な身体転移がなされるのである。離手後の運動のきりかえしによる宙返り体勢への移

行においては回転力は重心の上昇力を生まない。即ち離手後の第二局面にお一いては腰の位置を

引き上げるカ的要因は存在し得ない。従って膝及び腰のかかえ込みと首の前屈によって回転の

スピートを生みだすべく筋努カがなされなければならない。

　C　膝の角度変化

　馬首着手技術の被験者Dでは踏切板と着手点が近い関係から，踏切り直後から膝が曲げられ，

着手時まで膝の屈曲が急激に強まり，それ以後第二局面においては膝の角度変化はあまりみら

れない。前述の如く着手までの第　局面において膝の屈曲が示されるのは明らかな技術遂行上

姿勢欠点となるものである。被験者Aは第一局面においては良好な入りを示しているが，B，

Cでははなはだしい屈曲を伴なって第　局面を経過している。ただしCでは離手直前に一度膝

を伸して宙返り運動にきりかえしているのに対し，Bでは屈膝状態のままで第二局面へ移行し

ている。これはかかえ込みによる運動のモーメントを小さくしていることであり，突手による

体の上昇力の産生のためには不利な体勢となっている。膝の角度変化は腰の角度変化と相まっ

て第二局面における宙返り運動経過の内容を決定つける大きな因子となることはいうまでもな

い。馬首着手技術において腰の伸展が着手経過時間の申間にピークがきて，離手時には垂直に

近い状態であるのに反し，膝の角度については大体の傾向として離手の瞬間から膝が曲げられ，
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腰角とほとんど同じ状態で屈曲の度合いが強め

られてゆく。これは前転とびからきりかえして

目u方宙返り体勢へ転換し、経過する際にかかえ

込みに関しては膝あるいは腰の屈曲がかけ離れ

ていづれかが先行しても有効な回転カを生むこ

とはできない。むしろ頸反射による首の前屈に

伴なって胸，腰，膝の屈曲が導かれた場合によ

り効果的な回転能率が発揮される。
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　　　　図2－c　膝の角度変化

3．各運動局面における分節的考察

　これまでは運動経過全般にわたって考察を加えてきたが，種々な問題点が抽出されたので分

節的局面について新たな角度から考察を進める。尚第　局面における上体傾斜角は肩と腰を結

んだ線を上体とし，その延長線と床とのなす角度を上体傾斜角とした。（便宣上跳馬の延長線

で計測）上体傾斜角は踏切りから水平位までの身体転移をいい，水平位を越えた場合は着手角

とした。（延長線上で形成する角度も含み着手時における馬背と腕のなす角度）

　（1）第局面における動態変化

　近代的な跳馬運動の生命は第二局面の雄大さと調和にあり，素晴しいスピートをもった助走

も，カ強い跳躍力も，有効な着手技術に支えられてこそ第二局面の雄大な飛躍が期待できる。

空中局面の飛躍を決定するのは第　局面にわける助走，踏切り，着手技術に集約され，さらに

助走から片脚による予備踏切りから着板したときの上体傾斜の度合いによって飛躍の方向が決

定される。着板後1～2コマの傾斜角をみると，A：65o，63。，B：77o，67o，C：83o，80◎，

D：83◎，74oでC，Dは垂直に近い状態で踏切っており，Aは非常に前煩度が大きい。これは

第局面における動態変化（数字はコマ数を表わす）

lo甲函　叩　6　1～5

／1

図3－a　被験者A

12．1l109ざ7　ら　1吋

図3－b　被験者B
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舳…州8可卜ε

／1

図3－c　被験者C

8¶65

図3－d　被験者D

動態変化図（図3－a～d）からもわかるように踏切り時の傾斜角の大きい被験者は比較的高

い軌跡の飛躍がなされ，ある程度前傾して入った場合は前方への推進カが大きく働くことを意

味している。被験者Aでは、山下とび、の運動構造を示し，Bでは前転とびの運動経過と何ら

変らない。Cはこの両者の申間型でありもし第一局面において膝の屈曲がなければこの飛躍カ芦

今後の馬首着手における’前転とびからの1回半宙返り亨の踏切りから着手までの跳躍技術の

傾向を示唆しているものと思われる。即ち着手の瞬間にのみ重心の上昇カと回転カを生み出す

表3　着手までの第一局面における身体角度変化

　　肩の角度　150　160　160　155　152　146　143　143　147　147

A　腰の角度　115　122　145　160　169　180　189　201　208　216

　　上体煩斜角　　65　　63　　55　　45　　39　　36　　30　　23　　13　　7

　　肩の角度　　67　89　111　119　133　135　140　142　145　145　145　146

B　腰の角度　138　154　164　167　170　174　180　180　193　205　209　214

　　上体傾斜角　　77　　67　　55　　50　　40　　38　　31　22　　19　　6

　　肩の角度　104　117　128　137　141　141　135　138　139　140　145　135

C　腰の角度　134　144　160　166　155　153　147　140　134　142　157　180

　　上体傾斜角　　83　　80　　73　　62　　53　　39　　32　　20　　10　　5．

　　肩の角度　　109　130　129　133　140　1必　153　156

D　腰の角度　133　137　158　160　135　119　111　98

　　上体傾斜角　　83　　74　　73　　57　　40　　28　　8
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要素が集約されている技術では，’山下とび、のように着手による腰の回転方向への引き上げ

のために，踏切りと同時に胸や腰をそらして肩を低く押えた入りでは，足先の回転カの不足と

着手時の胸や腰のそり遇ぎからくる肩への遇重負荷から上昇力や回転カを生み出すことはでき

ない。また肩の位置が高く絶えず足先の回転が行なわれている前転とびでは，離手直後に肩

腰及び足先が落下の方向に運動し，高い位置での宙返り運動経過を期待することはできない。

従って肩の位置が高く胸及ぴ腰のそりが着手直前にあらわれ，突手と同時に腰の位置が高めら

れ，足先の回転がきりかえされて首の前屈が腰及び膝の屈曲を促して宙返り局面へ導入するよ
旧O

1洲　　　洲而の　　　　　　　　　／　　うな身体転移がのぞましい。被験者Cはこれに
、．。　　糊「→締　　　　■

ぺ＼∴1驚二㌶簑鴛㌘1㌶㍗：1
0
　　1・3牛与6い910II1213・いい川，8I9η　手技術が端的に発揮されてその意識遇程が筋努
図4　第一局面における着手までの上体傾斜
　　　角の変化と着手時の上腕角の変化曲線　　カに具現され易いため，さらに高い位置での回

転が行なわれるようになれば’屈身、での1回半宙返り，その他宙返りからひねりを伴なった

技など，大わざとして発展する可能性を多分に含んでいる。

　（2）着手時における動態変化

　着手から離手までの時間的経遇においてかなりコマの集申がみられ，被験者によってさまざ

まに動態変化をきたしていることが観察される。（図5－a～d）着手経遇時間が被験者Aで

O．25sec，B，C，Dでは約0．19secである。全運動経過に要する時間が約1，31secであり着手

時間は全体の約％～％を要している。前項で考察したように第一局面での飛躍要因の全てが着

手経過に影響を及ぼすといっても過言ではなかろう。Aでは着手時の着手角が36。であり，着

手と同時に体のそりが強く肩が前方へ移動して突手による運動方向はこのタイミングからは重

心の上昇を助ける働きは期待できない。離手直前のコマでは着手角101oとその差は65o，ただ

この被験者の場合は離手直前から離手までの動きが肩の角度：155o→175o，腰の角度：180o→

146oと離手の瞬間に突手による強いかかえ込み体勢に入る努カがなされているためかろうじて

1回半の回転カを保っているといえる。Bでは着手角が56o離手直前の角度が111oとその差55o

あり，Aよりも着手角及び肩の角度の移動の振幅が小さいため，一見して突手を効果的に利用

し得る感があるが膝の屈曲よにる足先の回転が突手による上昇カを妨げる結果となっている。

離手及び離手直前の着手角が11r→126oと肩の前方への大きな移動を意味し，離手時の肩，顧，

足先の前倒した位置関係からも，技術が定着するまでに相当なトレーニンクが必要であろう。

被験者Cでは踏切りから着手まで，特に動態変化図（図5－c）の16コマまでは膝の曲りがあ

って姿勢欠点を示すが，17，18コマでは突手に適った運動方向へ膝が伸ぴて他の被験者と比し
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表4 着手時における身体角度変化

　　　　　　　　　11　　　　12　　　　13　　　　14　　　　15　　　　16　　　　17　　　　18　　　　19

　　肩ρ角度　　145　144

A　腰の角度　223　226

　　着　手角　　36　45

　　肩の角度

B　腰の角度

　　着手角

　　肩の角度

C　腰の角度

　　着　手　角

　　肩の角度　　155　162

D　腰の角度　　99　104

　　着手角　　43　53

144

232

54

149

215

56

134

204

61

160

104

70

134　　　135　　　135　　　141　　　155

235　　　230　　　222　　　208　　　180

66　　　　80　　　　88　　　　97　　　101

145　　　140　　　144　　　148　　　162

219　　　224　　　219　　　207　　　180

71　　　82　　　　90　　　102　　　111

130

226

71

175

146

100

162

154

126

123　　　130　　　136　　　150　　　163

243　　　233　　　232　　　212　　　188

81　　　　91　　　　98　　　104　　　105

160　　　161　　　174　　　174

93　　　　92　　　117　　　　66

84　　　　93　　　　96　　　102

　　　　　　　　　9　　　　10　　　　11　　　　12　　　　13　　　　14　　　　15

て上昇力が生まれている。第　局面におけ

る着手までの膝の曲りは，体の硬い選手に

みられるいわば腰のそりに対する補償的動

作として受けとることもできる。また着手

角は61oと3被験者申もっとも肩の高い位

置での着手を示し，規則的に着手角が大き

くなって振幅も43oとその間の肩及び腰の

移動が少ない。馬尾着手の被験者Dでは着

手角と肩及ぴ腰の位置関係については馬首

着手技と本質的な違いはないが，踏切った

瞬間から膝を深く曲げた入射体勢では回転

のスピードを生み出すことはできるが，突

手による重心上昇カのために助走や着手技

術を生かすことはできない。腰の位置を高

　着手時における動態変化
’一11、。

　㌦
　　1牛旧

7一

図5－a　被験者A

　11
　18　　I5
　　咋　　　13

「
図5－c　被験者C

図5－b　被験者B

　1午　　13
　　I1　　v。。

　　　　9

図5－d　被験者D

く，腕を伸ばして肩角を大きく開いた体勢での着手により上体の回転角はさらに大きくなり，

突手による上昇カも生まれるので肩と腰は上昇を続けながら第二局面に入る。また着手による
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反発カを生じさせるためにも着手に際しては過度にならない程度の胸及び腰の伸展が必要であ

る。

　（3〉空申飛躍局面について

　ここでは前転とびから宙返りへのきりかえし局面について，離手直後から5コマ（被験者A，

B，Cでは20～24コマ，Dでは16～20コマ）までをとり出し，回転初期における体勢変化につ

いて各被験者を比較しながら考察する。離手後5コマまでの身体各部位の角度変化から減角度

を算串してその度合から運動のきりかえし局面におけるかかえ込み動作の特徴を分析すると，

表5　運動のきりかえし局面における身体角度変化

A

C

肩の角度

（減角度）

腰の角度

（減角度）

膝の角度

（減角度）

肩の角度

（減角度）

腰の角度

（減角度）

膝の角度

（減角度）

肩の角度

（減角度）

腰の角度

（滅角度）

膝の角度

（減角度）

168

123

142 113 97

26　　　29　　　　16　　　　25

148

156

123

105 89 88

18　　16　　　1　　16

135 120 101

13　　　15　　　　19　　　18

135 117 88

21　　　18　　　　29　　　20

88

115 82 68

8　　33　　26　　12

111 64 57

一23　　45　　　7　　5

163

156

157

…1… 107

10　　　19　　　　27　　　23

132 110 85

24　　　　22　　　　25　　　　20

143 134 110

14　　9　　24　　13

72

72

83

68

56

52

84

65

97

肩の角度 1・・1…1…い・・1 73

（減角度） 16　　20　　13 47

腰の角度 ・・1・・1・・1・・1
61

D
（減角度） 2　　　1　－3 9
膝の角度 ・・1・・1・・1 ・・1

41

（減角度） 6　－4　－2 7

Aでは運動経過において突手による腕の

かかえ込み動作が先行し，続いて腰，膝

の順で減角する。BもAと似かよったか

かえ込みの運動経過を示しているが，21

～22コマの膝の減角度が45◎で非常に大

きな値を示している。被験者Bの第一局

面における膝の屈曲の不利益については

前述したが，各コマとも腰の位置が低く

なっている。Cは目u方左右軸回転の中心

となる腰の屈曲が先行する。しかし肩及

び膝の減角度と顕著な差異はなく，頸反

射による首の前屈とそれによってひき起

こされる腰の屈曲と同様に膝及び肩のか

かえ込みが協応動作として有効な回転カ

を生み出すよう作用する。腰の屈曲が先

行するかかえ込み動作は勿論着手技術に

左右されるけれども，特に上体の回転カ

が有利に生かされ，また回転の申心が腰

にあるため耐空カを減じないで回転憤性

が運動方向に作用する利点がある。従っ

てどの局面においても他の被験者より高

い位置を保っている。馬尾着手技術の被

験者Dでは，着手時からすでに膝及び腰

のかかえ込みがはじま？ており，離手直

後の16コマでは腰が70o，膝が48◎と突手

による上昇カが生み出される以前に回転

に移行している。従ってきりかえし局面

においては上体のかかえ込み動作のみで
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図6－a 図6－b 図6－c

被験者A

被験者B

帆……帆被験者C
羽　　　．岬

被験者D 「1
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　図6－d

宙返りの回転カを作るべく筋努力がなされている。

図6－e

結　　　　　　　　び

　支持跳躍運動において急速に発展しつつある運動技術のうち，ミ前転とびから・1回半宙返り、

の局面構造について分析的考察を試みたが，技術的に安定度の高い被験者が得られず，宙返り

の運動構造に融合する跳馬運動において，特に左右軸をその回転軸とする前方宙返りとびの理

想像設定のための試論となるべき結果は得られなかったが，身体機能面での個人差を考慮して

も尚技のさばきの上で公約数的な基礎的要因のいくつかを見出すことができた。

　I　着手までの第　局面について

　第二局面の飛躍の質的内容を決定する条件局面となる第一局面では，踏切り時に上体を前傾

させ肩を低く押えた冬屈身前転とび、の入りや，鉛直に近い状態で着手して足先の回転が先行

するミ前転とび、の入射技術では，前者は回転のスピードにおいて，後者は重心の上昇カのそ

れぞれの面からカの損失となり，この技術には適合しない。

　皿　着手経過について

　運動をきりかえすためある程度の着手時間は必要であるが，その間肩及び腰の前方への移

動の振幅が小さくなければならない。重心の上昇カを得るためには助走のスピードが踏切り時
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の運動方向と集約的に適合し，わずかな胸と腰のそりが着手直前に現われて突手と同時に反発

力によって腰の位置が高められ，足先の回転がきりかえされて宙返り局面へ導入する着手技術

が要求される。

　皿　運動のきりかえし局面について

　空間転移における左右軸回転運動群と本質的に同一運動経過をたどればよい。即ち首の前屈

が腰の屈曲を先行させ，膝及び腕のかかえ込みが協応動作として作用した場合に回転カが生み

出される。
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