
愛媛県立医犯で技術λ学紀要

治6毛、第 l号 [).29--35 20ω 短報

ボディメカニクスを活用した水平移動援助動作に関する研究

生体データを取り人れた教材開発に向けて

青木光子ぺ野尚一雄 常ヘ門出成治*ヘ桐!息ひろみ*

関 谷 由 香旦ヘ野本百合子準

A Study of Techniques in Moving Patients by 恥Ieansof Body Mechanics 

To Develop the Teaching Maierials Based on Physiology Data 

Mitsuko AOKI， Kazuo NOJIMA， Seiji KADOTA， Hiromi AIBARA 
yアukariSEKIYA， Yuriko NOMOTO 

Key Words ボディメカニクス，咋体データ，教材|井l発，移動援助動作

はじめに

患者の移動や排法・清潔などの援助は，う昔護者が，忠

右の全奇あるいは奇利、の 部を支持しながら、長時間前

傾姿勢をとるため，看護者'¥の身体的負i:Hとなることが

多い 1，'，~'，このような状況卜で，腰痛などの身体的負担

を軽減するためには，身体全効半よく[史って最大の効果

を{尋るためのボディメ刀ニクスをi;f))IJした看護動作の材、

?与が必要となるつ

看護基健教育ではう基礎看護Hi1i桁教育の最も初期にう

看護動作の恭本ともなるボディメカニクスの-;j~-']: 的原理

やその活用方訟をまijえしている。しかし， jfiJtーの学生は

身体の柔軟性ヤ持久々の低 l、といった特慣がみられ H

常J生活に力学的知識を活用していくことが苦手であるこ

とが拍射されている、 υ また， 1口'1、Z教文育べ干コ
J拡広充lにごf伴干しいミ，q:.牛は， 何かを読んで尽イメージするという

宇ぴ方ではなく，直接慌覚や聴覚で捉えて学ぶことに慣

れてしる このような7T;去をも dつ学生によ、JL，ボディス

刀ニクスをiiIi)IJしたう音護動作。)点法のみではなく，効率

的な動作の根拠として，動作に伴う!L:f;本データの変化を

ノj、すことが，ボディメ刀ニクスの有)IJ刊の月町?と京ロ哉u0

な活mを促進する -IIJ能性が品いの

先行研究ハの多くは 3 看護・介護の現場で用いられ

る動作を分析していたが，そのほとんどが腰痛防止に重

点、を置し:でおリ，次際の動作による身体への負荷を生体

デ タとして示したものは僅少であった"hl' また，既

裂の悦脱党教材は，援助を構成する一連の看護動作を映

iZd七しており，その相Lj延をH央で不したものはなかった}

そこで，牛体中ータを小 L，それを机拠としたボディ

メカニケスを活用した看護動作の視聴百教材を出発する

必要があると考えたりノト研究は，その第 1段階として，

視聴覚教材に挿入する生体戸 タを検討するために，患

者の体併変般に必安不可欠な動作であり.ボディメカー

クスの活用がz，~n-eある冊、床患者のとに平移動援助動作に

焦円を中lてる。/十体デ タとして到1'r8rの白色電肉 体幹

居内角度・動作の軌跡を測定L，ボデ fメカ二クス活用

の右無による相追を検討し，ボディメカニクス活用の根

拠となるデータを得たので報告する c

研究方法

1 被験者:研究協力に同音、した者設苧を守J立する太子て

2年次牛 f名 L身長lo8.5:::1:::仏24cm，体重52.0:::l:::2.13kg)

で， 10ぶから20i&のk性仁被験者ii 移動援助動作に

必要な不平イメカニクスの!阜、則・{休主村f位立斗今笠換rのア乃J主知日f識品を"l、了J
済みである n しカか、し，実習経験が少なく ボデ fメカニ

ケスを1活舌用した動{作ノt仁を十分lにこb治営品出j得できていないため' 指

導によるボディメカごクス活用前後の助作比較が可能と

あると判断し，対象者とし士 。

2 実験システム 移動動1'1吋の絞験者の表面筋電I~(Iお

よひ事u1時L跡を侍るために実験システム(凶 1)を構築

I l'、
l..--' _，' 

1 )筋電lヌ|測定:僧帽筋， 上腕 ~fi筋，脊柱起すえ)j及び大

腿川IPM筋を被験市¥i:: L，筋腹に表丙篭板 lピトロード F

NIHON KOHllι\，)を ~t~:7百し 有線にて表面筋電図宇佐

付、電気則増!IJIIl器 (AB-621NI百o¥， KOHDE¥，)に誘呼し

百cili;正した。!日1]11-*(，こノミーソナルコンピコータ(FlvIV 

III日LO~MC言。J Fl引TSlJ)にもデータを入))L. -Q己4王した。

電棋の:定着iすlQ:rJ:， 1、出電相ミゴ草 r~-H折焚位置 11) を参考に，

ホ愛t豆町立医球技術大学保健科学部著苦学科 事本愛~í~':i，i!:.医悼技術大学侭促科学部臨 l木検今、学科
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デジタルピデオカメラ2

図1 実験システムの概略図

lti ~固白ìJJ( 土;Þ; 7 頚椎腕突起と庁7峰を中古ぷ直線の中/:t:，上腕

二~Ji筋 l土出峰リナ寓を結ぶ直線iの卜 l/ :l 0)筋腹部，手F

材担 u筋は第 4-5腰椎向から外側へ 3cm， Jj祁へ4

cmの付置，大腿凶矧筋は}日IlLjJH料とj除蓋骨を結ぶ線

の rh 占としたぺ装肴部i立は皮膚泊j争綿で十分に治拡，~，

電極の長;告には少量のベーストを使用したー電極同の距

離は 2Cl11とし，有i]~足柄i 走行にi&---j て決着したc

ど)画像撮J~; 肩降，肘， λ紅子，膝，足 [-"-1の Jj'"1所に

マーカーをつけ，デジタ J，ビデオカメラ (C¥九九lC70

VICT()R ，DCR~VXIIJ()() SONY) により 2方向から，ヴゴ

ジタルカメラ (DS12617 CANON) (Jコマ/ヰ世)によ

り1訂向からlOcm)j:111を背景に線影した。デジタルビ

デオカメラ位置は‘被験者の動作全体が両而に入る

，1.3mO)距離とした。模擬患者の頭1ft!]のベフド側面の

中央を定点とし，忠者版印。)中心がそのiす置と一致す

るJ犬態から移動を開始したハまた実施苫の休幹平下肢

ヂ|分機能し，上肢のかを集中できるf1業団の高さが，

身長の/15%前絞lわであるためベソドの高さを72じm ¥被

駁苫平均身長の45%) とした。

3. デ 安収集手順:

川被験者身体の基礎デ タ収集 実験開始前に身長，

体重を測定した。

2 )動作時のf上林データ収集.測定する動f'Fは，模擬忠

者を被勝者側jに引き造二せる水平移動動作であ 1). g~1ほ

忠者の全身をcc，卜半身(，-2~-'腰部の 2 つの部分にわけ，
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それぞれを引き寄せる刀法とした。移動地離は，患者

の腰部を被験者側にlD]けで2恥mと悦定 Lたc 具体的

な移動勤{乍は，次のとおりであった。

iJ)模擬P、者(体重47.5kq，身長154.5cm) のペ J i 

上水、v移動を被車tt需が営{与したとおり R，lrに 31口|実

施したり

1，2) 実施後，長!珪呑護~:f: 0)教員ァドヲボデゴメカニクス

の原則に基づき，被験者に対して以下の d凸を制

別に指導したc

被験者白身が ifr安定する何で，片起を，15度前

方に山 L，支持基民間積を広くする(図 2)ハ

図2 足の置吉方の概略

片足を45度前に出したときの位置関係



③ 対象のf*幹を前腕で支持し，対象の重心に近づく c

③ 膝関節を屈胡 L.主.L、を低くするに

前に山したよιから後ろに広いたよιヘーはぼ

101別体重を移uWL，童心の移Jちを行う ν

ぐ~) r.肢の筋ではなく大腿凶服飾を使JiJして，大き

い筋群で引き存せるつ

(3) 指導した救i;)の甘叫により，被験者が上記 5項巨

オベどの条Yiをs前たした動ftを実施でき，ボディメ

カニクスを活用した動作の'丈施が"J能と判断できた

後，什皮移動到ftを3回実施した。 以後，ボディメ

カニクスの指導前 指導後を，ボァイメカニクス活

用前・活用後と表1見する。

3) 移動動作吋の T制的評価:;';ftJlJriIj. l:-;ri川fえそれぞれ

の移動動作終了佼に，被駁芦と模擬忠者に対 L，移動

時のJム:楽1践を 5段階(とても災楽 5. まあまあ久楽し

どちらとも言えない 3，あまり安明、ではない 2，全く

安楽ではないけで主説的に詐{曲Lてもらったο なお，

手:牛には感じたとおり許t刊してもらうように説明した。

4 分析方法:被験筋の筋力は筋定図より材、璽:si1':J'7;)) 

介が最も大きい勝目:'移動H干の最大振阿佐を求めたO 平ジ

タルピデオカメラの画像より各ートカ の軌跡を仙山

L.校擬患者の背在日に佼験者のIJii腕を挿入した時11(以

l\ 水干移動|井JMìH寺とする)における定点から j肖峰のj~!~

離，および水平移動開始時から水平移動終了時の各マー

カーの移動肱離を求めたコ長大t)j(中M1直・距離・移動距離

は，腹部を引き寄せる 1動作を 1データと L. 4むの12

デ タをイナ~;-)して平均値を求めたι また3 最大îhl$高値・

移動距離の被験者。)ボデ「メカニケス活川口'1後の尤は

paircd 検定(有志水準:5 %)を用いたりデジタルカ

メラの静止山{まより， ω 水、v.移動開始B~y=' (b): (3) (C) 

のrp問点， !c)水平袴勤終了時の 3e主白に問 L. 谷筒所

のマーカーを結んだスティクピクチャーを措出し，宮川T

姿勢を分析したラさらに，ボディメカニクスの活用が最

も明らかな被験者の体幹肝1曲河「是主(床面にムjする体幹

の傾斜角度}の計測を行なうた(1文I:1 ) c 動作。〕寸て観的;下

illuについての被験者のドデ fメカニクス活用目iii去の差

は， tl賞記 L有志水準 5 %)を}IJ e、たじ統計処理は.

エクセル統計2008for "¥YinLIr問、を)jハミたr

5 倫理的配慮

被験者に，口頭と丈干ヰで，研党の円的・方法，研究

への協力は自由意思であること，陪名性寺保持するこ

と，データは剖|究目的以外にはイ吏Jijしないこと，協力

の日rff-~が成績計悩に影響しないことを説明し正者二に

署名を得i::.-，愛授県、'il矢蝶技術大学術究倫理委口会の

示、認を得た(

結 呆

1 表面筋電図の最大振幅値 各絡の最大事主将佑の干均

と椋準{面持イ由を表 1に示したU 上腕一頭筋.大腿四段

筋は.ボ平イメカークス日)111-主， r腕一て鼠筋の値は布

吉、に減少し (pく0.01)，大腿山頂筋のイ古は道に有志

l二!t1)10した (pくO.Ol)c

2 身体各箇所の移動距離 1 )水平移動開始から水平

移動終 fまでの身体杯筒所における垂直・水半h向の移

動距離の yβJと椋木偏差値を表 2に不したの肘.k.転

了・膝の丞直)il口1(71移J助距離は，ボディメカークス活用

後，別の移動出荷主の{直は右意に減少し (pくり 05)，人転

子・ 1奈の移動距離の簡は有意に増加した (p<O.OI).肩

峰・大転了・膝の水平hl{iJの移動距離は，前!i1ljiIi乏で右

盟時

図3 臥床患者の水平移動援助動作における体幹屈曲角度

XI立体幹屈曲角度を示す。
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烹差古市山められ 3筒所とも活用後，移動距離の院は増

加した(肩峰・大転了Jl<O.Ol，膝p<O.OJ)。

2 )オ平移動|出始時占での定古から被同党者の肩峰・ 1十ま
での距離の平均と椋準偏差値を表 3に示したc 定点か

ら被験者。)[I--j自ままでの距離はヲ iiiJIJi丸距離の値は手]

玄に減少していたゆく0.01)() 

3 水平移動時のスティクピヲチャ および体幹屈曲角

度被験者の動作軌跡は，ボディメカークス日)!1川で

は材体の移動はほとんど認められに腕のみの力で様

2ξ壱者を移肋させていたνi泊首用{佼走はすべての被験音σの〉

動{作T軌跡に大きな達いは:認古められず居向した体幹をそ挙戸

tするとともに'I腰吾 膝を後方♂、寸¥寸1移z動し身体全f体半
指ぼf罵思、者を移 ~'I助3訪J していた c I苅11こ絞験者Aの (a)白水平移

表 1 表薗筋電図最大振幅値

被験筋 活用前 活用後

僧帽筋 11.4'" 1.2 9.5 '" 1.2 

上腕コ頭筋 21.0"'1.8 12.0'" 1.8 

脊柱起立筋 10.5"'0.9 10.5"'0.9 

大腿四頭筋 4.7"'0.9 9.8"'0.9 

"p<O.Ol 

表2 身体吾箇所の垂直・水平方向の移動距離(水平移動開始から水平移動終了まで)

測定方向 測定箇所 活用前 活用後

肩蜂 6.TO.7cm 7.3士1.4cm

肘 5.8:tO'&m 3且:tO.&m

垂直方向距離 大転子 2.9"'0.6cm 12.8土1.3口n

膝 2.4土0.6c油 11.2土1.3口n

足首 4.6土1.6cm 4.8土l.lcm

肩蜂 12.2土1.4cm 32.7土2.6口n

肘 11.1土1.0cm 9.3土l.3cm
水平方向距離

大転子 7.5::!::O.9cm 25.6" 1.7= 

膝 4.4'" O.9cm 7.3 "'O.9crn 

'p<O.05 "p<O.Ol 

表3 定点から学生の肩峰・肘までの距離(水平移動開始時点)

測定箇所

定点から学生町肩峰までの距離

定点から学生の肘までの距離

宮<0.05"p<O.Ol 

活用前

51.5土O.9cm

44.8士1.1口n

七1つ
υ “ 

活用後

45.4" 1.9cm 

43.3土1.7cm



(a) (b) (c) 

c:::::::::> 

活用前

(b) (c) 

活用後

(司:水平移動開始時

(b) : (a) (c)の中間点

(c) :水平移動終了時

図4 被験者Aの水平移動時のスティクピクチヤー

動開始時点， (b): (a) (c)の中間点， (c):水平移動終了

の時点，の 3時点の各箇所のマーカーを結んだステイ

クピクチャーを示す。また 3時点での体幹屈曲角度

を測定した結果，活用前 (a)60度 (b)55度 (c)50度，

活用後 (a)70度 (b)65度 (c)50度であり， (a) (b)時点

で値は活用後の方が10度大きく上体が前傾していた。

4.移動時の足の位置:足の位置は，ボディメカニクス

活用後は聞く幅が大きくなり，前に出す足を45度前に

出していた。

5.主観的評価:移動中の安楽感についての 5段階評価

の平均値は，模擬患者は，活用前2.75，活用後4.75，

被験者は，活用前3.25，活用後5.0であった。模擬患者・

被験者ともに，活用後の方が評価の値が有意に高く (p

<0.05)，活用後の方が両者ともに安楽と感じていたO

考 察

臥床患者の水平移動に活用されるボディメカニクスの

原則には1"支持基底面積を広くするJI"童心に近づく JI"重

心を低くするJ 1"重心移動の力で引く J 1"より大きい筋群

を使用する」が該当する。教員の指導により，これら 5

原則に基づいた移動動作を実施できると判断できた学生

の臥床患者の水平移動援助動作におけるボディメカニク

ス活用前と活用後の動作を分析した。なお1"支持基底

面積を広くする」については，活用前後の水平移動時の

足の位置を計測していなかったため，支持基底面積によ

る影響は比較できなかった。

まず，ボディメカニクス活用による身体各箇所の移動

距離について考察する O

被験者は，活用後，模擬患者の背部に前腕を深く挿入

33 

して体幹を支持し，患者に近づいていたため，水平移動

開始時点で，定点から被験者の肩峰までの距離が減少し

ていた。これは，この動作が，先述した原則の一つ「対

象の重心に近づく」を満たしていることを示す。また，

原則「重心を低くする」に関しては，活用後，膝を屈由

し，大転子・膝の垂直方向の移動距離が増加しており，

指導によりこの原則を満たしていることを示す。さらに，

原則「重心移動の力で引く」ことに関しては，活用後，

肩峰・大転子・膝の水平方向の移動距離の値が増加して

おり，前に出した是から後ろに置いた足へと身体の体重

を移動させていると推測される O 以上は，動作時の特徴

を模擬患者側の定点及び被験者の肩峰・大転子・膝に

マーカーをつけ，その移動距離を呈示することで，学生

がボディメカニクスの動作の特徴を理解することにつな

がると考える O

次に，ボディメカニクス活用による筋電図の変化につ

いて考察する O

ボディメカニクスの原則は，患者の水平移動動作時，

肘関節を屈曲させて腕力でヲ|き寄せるのではなく，被験

者の「重心移動の力で引く JI"より大きい筋群を使用する」

としている O この原則の根拠を得るため，動作に関係す

る筋の表面筋電図を検討した。表面筋電図の最大振幅は

活用前に比較して活用後の値が上腕三頭筋では小さく，

大腿四頭筋では大きいという結果が得られた。このこと

は，腕力ではなく「重心移動の力で引く」という原則，

また動作において筋力を効率的に使う必要性を示す「よ

り大きい筋群を使用する」という原則の双方を満してお

り，筋電図から得られたデータの呈示も，学生がボディ

メカニクスの動作の特徴を理解することにつながると考

える O

また，体幹居間角度については，ボディメカニクス活

用後，患者に近づくことで体幹屈曲角度が大きくなって



いた。平川町の百|主主方法に基づくと，体幹肘曲角度が大

きいほと、脱却への負制Jl土大きく，出川後の体幹屈曲角度

目5度の場合，口分の体重の 9併の力が腰部にかかってい

ることになる U しかし，活用前の場合は，被験者の腕に

かかった模擬患者の体重をTに腕の}Jで千riIJに1][いてい

るが，活用佼の場合は，王立'L、移動を利用して腕の力のみ

ではなく大きい力の出る筋群である大腿四頭筋の)Jも使

用している n このことは，脊柱起立筋にかかる重きは活

用前と活用後では一定でないロJ能性を示 L，体幹村山角

度のみで脱却の負品を推測することは適切ではないこと

を示|唆したっ今|口|の五験ごは，体幹凶内角度について，

ボディメカニクス活用の松拠となるデ タを何られな

かった。今後の課題は，被験者の腕の筋力の範同|を超え

るような体重の重い模擬患者の場合，移動動作にとのよ

うな影響があるのか，また，脊柱起点筋にどのくらいの

負担がかかるのかをさらに検註して恨拠となるデータを

作ることである。

災楽感に関する校ほ患者と被験者のH~的な評価は，

両者ともボディメカニクス活用後の方が安来であるとし

たU 活用前は，子学で模擬患者の身体を支えているが，

活川後は腕全体で主えているため，支持AJ止凶積が!ムく

なり患者の安楽につながったのではないかと考えられ

るc 被験者もi/i川後のほうがより安楽感が高かったが，

それは腕の筋力だけで引くのではなく，重心移動をしな

がら引くことで効半よい筋力を使用 Lていることが要因

だと推察される。

本研冗で得られたボディメカニクス活用の有無による

筋電図の変化および助作上の特徴のデータを活用するこ

とで，左主体データを取り入れた教材作成。)可能性が社、唆

されたハ作成Lた教材を供用することで，学生はボディ

メカニクス出川の有効性を理解し，意目量的に出川してい

くことにつながると考える。

論

臥床患者のJ!(平移助援助助作における，ボディメカニ

クスili川の干Ifuによる牛体データを比較し，ボディメカ

ニクスを用いることの根拠となる以下の生休データを付

たc

1 ， C重，t'At割Jの力で引く JCより大きい筋群を使用する」

というボディメカニクスのj京日IJの活用で，表面筋電図

の最大振IIJ1't1において活川前に比較して活JIJ後の値が卜

腕二頭筋は小さく，大腿川|頭筋は大きいという動作に

おける筋力の使い)Jが効率的であることを示す結果を

得た。

2 ボディメカニクスを活用段，模擬忠苫側の定点から

被験者の肩峰までの距離は伯が減少し，大転了・膝の

弔直方向の移動ffR自主のf直は増加， さらに，同峰・大転
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子・膝の水平方向lの移動距離の怖は，増加するという

ヰ体データが得られた。
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要 旨

研究目的は，ヰ体デーデを取 11人れした「ボディメカニ

クス」珂解のための教材開発の第 段階として，臥床患

者の本平移動保助助作におけるボディメカニクス活用の

有担による牛体データの比較を行い.ボディメカークス

を用いることの根拠を作るごとである。臥床也苫の水平

移動十互助動作に焦点をあて，学/十 1:伝を被験者として，

筋定凶測定・阿像探影を行った仁その結宋重心移動

の力で引くより大きい筋併を使用する」というドテイ

メカニクスの治川後 表出白元首|刈の最大振:[JM(土"丹1IJ nI; 

と比較し上腕二顕筋のイ直は小さく，大腿IJLlDT!:Btはj、き

いという生体データを得たυ また、ボディメカークスを

i?;) IJずる動作を制徴づけるは体作箇所の移動悦離の牛体

γ タがねられたハこれらのデータを符たニシで，生体

データを取り入れた救材作成の可能性が/J、唆された。
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