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1．はじめに
私たちは、生後約 1年程度で自立歩行が可能と

なる。膝立ち、つかまり立ち、つたい歩き、てば
なし歩きという立位から歩行への一連の運動は、
いずれも自立歩行にいたる大切な過程である。こ
の立位から歩行への過程を経て、一人立ちから始
步への段階に入るようになると、子ども自身が歩
こうとするための、ある一定の知的水準レベル
（およそ10ヶ月程度）に達していることを意味す
ることになる。つまり、子どもにとっての生活空
間が広がるとともに、手を自由に使えることによ
る探索行動や、外界の人や物と自発的にかかわろ
うとする活動が随所に見られるようになり、認知
能力の向上へとつながってくることになるからで
ある。
しかし、外界の人や物とかかわる行動が乏し

く、心身の諸機能が十分ではないために、基礎体
力が欠如している重度・重複障害児にとって、立
位から歩行への一連の運動動作を獲得することは
困難な場合が多い。なぜならば、この運動発達の
過程は、様々な反射・反応の発達レベルを必要と
するだけでなく、全身のいろいろな部位が協同し
て巧みに働き合い、しかも重心の移動や高度のバ
ランス調整を必要とする複雑な動作の組み合わせ
になっているからである。

本事例の対象児（以下、本児という）の障害名
は、精神運動発達遅滞であり、移動領域の運動発
達が遅れて成長してきているが、就学時期の直前
に一人立ちから始歩の段階に入るようになった。
このため、本児が安定した歩行能力を身に付け、
自立歩行が可能になるとともに、他の領域も発達
してくれることを、保護者は強く期待している。
本事例は、この保護者のニーズに応えながら、

本児の自立歩行の確立を目指して取り組んだ指導
実践である。

2．対象児について
表 1は、本児の生活史（生育歴・病歴・教育

歴・家庭環境）及び現在の状況（発達の状況・行
動の特徴）を多面的にまとめた実態把握表である。

3．指導仮説（指導方針・指導方法）
表 1の実態把握表を基に、本児の指導実践に当

たっての指導仮説となる、指導方針及び指導方法
を以下のように設定した。
安定した立位及び歩行のためには、体重を支え

るための筋力、重心が移動しても転倒しないバラ
ンス力、また頭部や体感を垂直に保つ、立ち直り
反応が重要になってくる。本児の移動能力は、一
人立ちから始歩の状態に入ってきた段階にあり、

概要：本稿における指導実践の対象児は、精神運動発達遅滞の障害があり、移動領域の運動発達が遅れ
ている重度・重複障害児である。
本稿では、保護者の教育的ニーズに応えながら、自立歩行の確立を目指して取り組んだ指導実践を、

事例研究として紹介するとともに、MEPA－Ⅱによる指導前と指導実践後の評定から対象児の変容を
まとめ、指導領域ごとに指導の在り方を考察することで、重度・重複障害児の指導に役立てようとする
ものである。
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表1　実態把握表
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歩行への準備段階としての筋力・バランス力・立
ち直り反応が育ちつつある。このように、立位か
ら歩行への移行段階ではあるが、これら三つの能
力が確立されたわけではないため、支持歩行で
あっても、すぐに歩行練習に入るのは、発達段階
からも無理が生じてくるものと思われる。
このため、自立歩行（下肢による二肢歩行）を

可能にしていくためには、支持歩行よりも、前段
階である下肢の二肢による立位でのバランス練習
を十分に行いながら、立ち直り反応の促進を図
り、下肢での体重支持のための筋力を強化してい
くことが大切であると考えられる。
そこで、立位時に足底での刺激を受容する感覚

を身に付けながら、前庭覚や固有感覚に働きかけ
るバランス練習を積み重ねることにより、下肢の
二肢による安定した抗重力姿勢を図っていくなら
ば、歩行への準備が整うことにより、立位から歩
行への移行もスムーズに進み、本児の自立歩行も
可能になってくるのではないかと考えた。

4．指導計画の作成
（1）指導段階と指導目標

指導仮説に基づき､ 本児が立位から歩行にス
ムーズに移行し、自立歩行を可能にしていくため
の手立てとして、指導段階の段階ごとの指導目標
を設定したものが、表 2である。

（2） 指導内容と指導計画
設定された指導仮説を受けて、各指導段階ごと

の指導目標を達成していくために、指導内容を選
択し計画的に配列したものが、図 1である。
なお、指導に当たっては、自立活動の時間に

行った。また、指導段階は目標が達成されたらス
テップアップして次の段階に進むのではなく、指
導段階の指導内容を同一期間であっても並列的に
指導していくことにした。指導段階ごとの指導内
容は、自立歩行に向けての大切な学習であるた
め、指導の継続により学習内容の定着を図ること
を目的としたためである。

指導段階 第 1 段階
（安定した立位姿勢）

第 2 段階
（支持歩行による移動）

第 3 段階
（自立歩行による移動）

指導目標

足底で接地面の刺激を
十分に受容し、バランスを
とりながら二肢による安
定した抗重力姿勢を保ち
続けることができる。

段差やスロープなど、
様々な形状の道を歩く経
験を積み重ねながら下肢
の筋力を強め、交互性をと
り歩くことができる。

目標物に向かって歩い
ていきたいという意欲を
自ら高めながら、方向を確
認し、下肢の交互性をとり
歩くことができる。

表2　指導段階と指導目標

図1　自立歩行確立のための指導内容及び指導計画

谷村佳則：重度・重複障害児の自立歩行の確立を目指した指導実践

時…期
段…階

1 学期
（4月～ 7月）

2学期
（8月～ 12月）

3学期
（1月～ 3月）

第 1段階
（安定した
立位姿勢）

バランスボードでの
立位姿勢の保持

（身体バランスと抗重力姿勢）

第 2段階
（支持歩行
による移動）

第 3段階
（自立歩行
による移動）

足底全体での刺激の受容（触覚・固有感覚）

椅子からの立ち上がりと座位姿勢の保持（下肢の筋力強化と抗重力姿勢）

屋外での支持歩行（様々な形状の道の経験・下肢の筋力強化
と交互性）と固定遊具遊び（前庭覚・固有感覚）

室内設定コースの裸足での支持歩行
（足裏全体での刺激の受容・様々な形状のコース経験による下肢
　の筋力強化と交互性）

目標物に向かっての裸足での自立歩行
（直進歩行・クランク歩行・ターン歩行・障害物回避の歩行によ
　る下肢の交互性）
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指導開始の頃の本児は、段差のある部分まで進
むと立ち止まり、片足を踏み出してみて高さを確
かめるような動作をとりながら、台の上に片足を
のせてから反対の足を前に進めていた。重心の位
置が高くなる不安感から、バランスを保持するた
めに支持されていない手を頭の近くまで挙げなが
ら前方に伸ばしていた。
しかし、指導を進めるにつれて、支持されてい

る手の位置は、ハイガード（頭から肩の位置）で
はあるが、反対の手は腰の近くまで自然に下がる

5．指導の経過と本児の変容
図 1の中から、指導段階ごとの指導内容を抜粋

して、その実践例を紹介しながら指導経過と本児
の変容について述べていくことにする。
（1）第1段階の指導実践
＜椅子からの立ち上がりと立位姿勢の保持＞
足底全体で接地面に対する刺激を受容し、触刺

激に対する抵抗を少なくしていく目的から、本児
は常に裸足の状態で指導に取り組むことにした。
指導を開始する前に、2種類の人工芝（芝目の

細かいものと粗いもの）を用意し、椅子座位の姿
勢で芝の上に足底を擦りつけたり、足踏みをして
押しつけたりしながら触刺激の受容を図ってき
た。また、芝目の細かいものから始めて、本児が
人工芝の触刺激に慣れるようになってきたら、芝
目の粗いものへと指導を移していくようにした。
開始直後の本児は、人工芝に足底が触れただけ

で表情が変わり、擦ったり押しつけたりすると目
を丸くしながら声を上げて笑ったり、足を引っ込
めようとして回避行動をとり、下肢の緊張を強め
た。しかし、指導を積み重ねていくことにより、
下肢の緊張も和らぎ、表情をあまり変えることも
なく、足底を接地し続けることができるように
なってきた。
椅子からの立ち上がりの指導も、この人工芝に

足底を接地して立位姿勢が保持できるように行っ
てきた。声掛けと身振りサインにより、本児の動
作を誘発しながら行い、最初は立ち上がる際に教
師に両手を支持してもらうことから始め、片手の
みの支持、そして支持なしと進めていった。本児
は比較的脚力も強く、教師がそれほど強く手を支
持してあげなくても椅子から立ち上がることがで
きた。また、立位姿勢は背部が伸展しており、体
の正中線も垂直位ではあるが、下肢を緊張させな
がら接地面から足底の外側を浮かし、両手を前方
に突き出すような姿勢でバランスを保持してい
た。
しかし、指導を進めるにつれ足底全体がしっか

りと接地し、バランスを保持するための両手が次
第に下がるようになり、下肢も緊張がとれてリ
ラックスしてくる様子が見られるようになってき
た。

＜バランスボードでの立位姿勢の保持＞
バランスボードを使用して立位姿勢を保持して

いく指導は、両手で支持する位置を高い位置（両
肩と水平）から低い位置（腰と水平）へと下げて
いくように進めていった。
高い位置で両手を支持した立位姿勢は、比較

的安定しており足底全体も接地する状態であっ
た。教師が意図的にバランスボードを揺らしてみ
ると、足の踏み変え動作を素早く行い、バランス
を保持するための立ち直り反応が見られた。さ
らに、指導を進めて低い位置で支持しながらの立
位姿勢は、バランスを保持するためにやや前傾姿
勢にはなるが、足底全体を接地しながら背部から
腰、下肢にかけて伸展した立位姿勢をとることが
できた。

（2）第2段階の指導実践
＜室内設定コースの支持歩行＞
室内にコースを設定して、片手支持による直進

歩行を行った。この指導も、本児は裸足の状態で
取り組んだ。最初に設定した室内コースは、足底
に接地する面の質感を変えるために、コース上に
畳やマットを敷くとともに、その間に 2種類の質
感の異なる踏み台も置くことで、段差を付けた直
線上のコースとした（図 2）。

図2　質感の異なる段差を付けた直進コース
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ようになってきた。また、進行方向を見つめ、段
差の位置を確かめながら立ち止まることなく、両
足を交互にリズムよく進ませることができるよう
になってきた。
次に、直線上に登りのスロープ板と、そこから

降りる 3段の階段を付けた直線上のコースを設定
して指導を行った（図 3）。

本児は、スロープを登る際に重心を前に持って
いこうとするため、支持している教師の手を強く
握り返したり、反対の手を自分の胸の位置で前方
に突き出すなどの、バランスを調整しようとする
行動をとった。足の踏み出しも、バランスを保ち
ながら一歩ずつ小刻みに交互に進める状態であっ
た。階段は、登りであれば足を交互に踏み出すこ
とができるようになったが、降りる場合は、登り
に比べて不安感が強くなるためか、一歩足を下の
段まで進ませてから反対の足をそろえて立ち止ま
り、また進み出すという状態であった。
しかし、指導を重ねるにつれてコースにも慣

れ、階段を降りるリズムがつかめるようになって
くると、スロープで登った所から両足を交互に踏
み出して 3段の階段も降りることができるように
なった。

（3）第3段階の指導実践
＜目標物に向かっての自立歩行：直進歩行・クラ
ンク歩行＞
第 1段階、第 2段階と指導が進むにつれて、自

立歩行に向けた準備段階である筋力・バランス
力・立ち直り反応の向上が見られ、本児は自力で
椅子からの立ち上がりを行えるようになり、安定
した立位が可能になってきた。
そこで第 3段階の指導では、目標に向かって歩

いていきたいという動機付けと意欲を高めるため

図3　スロープの傾斜と階段のある直線コース

図4　目標物に向かってのクランク方向

に、本児の大好きな「カタログ本」を使用して自
立歩行の指導を進めた。目標となる前方の椅子に
カタログ本を置いて、本児の興味を引き付けなが
ら本のページをめくって遊びたいという行動目的
をもち、本の置かれた椅子のある方向に一人で歩
いて行くという指導方法である。この指導も、前
段階の指導と同じように、本児は裸足の状態で取
り組んだ。
比較的短い距離で本を前方に置いた開始当初の

指導では、本児は本を置くと椅子からすぐに立ち
上がり、迷うことなく一人で歩いて行くことがで
きた。また、その距離を伸ばしていくと、歩き出
してから途中で立ち止まったりはするものの、本
のある位置を見て確認し直すと、歩きを始めて目
的の場所まで進むことができた。その際の本児の
歩行動作を観察すると、両腕が下がり、踏み出し
た反対の足の膝と足首が曲げられ、接地面から離
れて前方に出されていた。さらに、その足のつま
先で接地面を蹴り、前方へと重心を移していたた
め、体が左右に揺れることも少なくなっていた。
このように、直進歩行の状態を確認しながら、

次のステップであるクランク歩行（直角に曲がる
歩行）へと指導を進めていった。クランク歩行で
は、本児の座っている椅子の位置から直線上に進
み、そこから直角にクランクした直進方向の椅子
の上に本を置いてコースを設定した（図 4）。

指導開始の頃の本児は、目標物である本の位置
に戸惑い、体の向きを変えるなどして歩く方向を
確認している様子が見受けられた。このため、教

谷村佳則：重度・重複障害児の自立歩行の確立を目指した指導実践
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に必要な機能を全て備えているといわれる。この
ため、立位から自立歩行への取り組みを続けるな
かで、自立歩行が確立してきたことが、その要因
になったものと思われる。
自立歩行が確立してきたことで、本児は登下校

時の教室や玄関までの移動、係の仕事としての牛
乳運びなどが一人でもできるようになり、興味の
あるものを見つけては、そこまで歩いて行くなど
行動範囲が広がってきた。

（3）操作領域（M）
M－ 5「物のもちかえ」、M－ 6「物をふる」、

M－ 7「物を両手にもつ」の項目が向上してきた。
本児は、物を握る・放す・つかむといった動作

を随意的に行うことができたが、まだ手が目を
リードしている状態であった。しかし、これらの
項目の向上により、見た物をつかむといった、目
が手をリードする「操作する手」の段階へと発達
が進んできていることが分かった。
このことは、カラーブロックを両手で運んでき

て置く、牛乳瓶をかごの中に入れるといった活動
の中でも見られるようになってきた。

（4）コミュニケーション（C）
MEPA－Ⅱの第 3ステップである「自他循環

要求」（外界に対する要求行動が活発化し、要求
対象が明確化してくること）の項目が向上してき
た。
これは、自立歩行が可能になったことにより、

手を自由に使えることで探索行動や、外界の人や
物と自発的にかかわっていこうとする活動が増え
てきたことによるものと思われる。このことによ
り、本児の行動範囲が広がり、認知能力の向上へ
とつながっていくことができた。

師が本を置く際に歩いて行く方向が確認できるよ
うに、本児の目の前で本を見せてから持ってい
き、コースを歩きながら椅子の上に置くようにし
た。すると本児は、本の位置を目で確認してから
教師の後を追うように歩き出し、目標物の置かれ
ている位置までクランクしながら歩いて行くこと
ができた。
この指導を繰り返すと、教師が本を持って歩か

なくても、置かれた本の位置を確認した後、クラ
ンクする場所で目標物を再度確認してから方向を
変え、一人で歩いて行くことができるようになっ
てきた。

6．指導実践後のまとめと考察
指導実践後の本児の変容を、表 3にあるMEPA

－Ⅱ（ムーブメント教育プログラムアセスメント
－Ⅱ）プロフィール表に基づいて検証しながら、
指導領域ごとにまとめと考察を述べていくことに
する。

（1）姿勢領域（P）
P－ 9「立位」、P－10「立位から一人で座る」

が達成された。
本児は、安定した立位姿勢ができるようにな

り、歩行への準備段階である筋力・バランス力・
立ち直り反応が育ってきたため、第 2段階以降の
指導である歩行への移行がスムーズに行われた。
また、座位から立位へ、さらに立位から座位へ
と、下肢を屈曲しながら身体のバランスを保ち支
えるだけの筋力もついてきた。
このことにより、本児は衣服の着脱において、

椅子から立ってズボンを上げた後に座るといっ
た、連続動作がとれるようになってきた。また、
排泄の際に、おまるをまたいで一人でしゃがみ込
むこともできるようになった。

（2）移動領域（Lo）
本児の発達過程の中で見られなかった、Lo－

7「四つ這い移動」も、ほぼ達成された。
四つ這いができるためには、座位の保持、上肢

の支持力、左右分離した下肢の随意性と支持力な
どの基礎的な能力が必要であり、四つ這いは歩行
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表3　ＭＥＰＡ－Ⅱプロフィール表

谷村佳則：重度・重複障害児の自立歩行の確立を目指した指導実践
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