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ムーブメント・システムとしてのからだ 
ストラクチュラル・インテグレーションのための土台 

 

ケビン・フランク  公認アドバンスロルファー：著 
編集者メモ：2008 IASI Yearbookの許可のもと再版しました。 

 

概要： Ida P. Rolfは fasciaの生化学的・生物学的特性や地球の重力と normal postureを探す人間の能力と

の関係に関する前提に基づいて、ストラクチュラル・インテグレーション（SI）を考案しました。SI プラク

ティショナーの神経科学的なリサーチと臨床観察は、なぜ、そしてどのように SI ワークが概念思想における

シフトから恩恵を得るのかの論理探求を提案します。SI は自然なコーディネーションをよみがえらせ、そし

て今やボディー・イメージやボディー・スキーマの幅広く順応したコンセプトとワークするための、組織を

重視するアプローチです。著者は、どのようにこの考え方のシフトが、生徒やクライアントへの SI の伝えら

れ方と、また Rolfのメッセージの世界への紹介のされ方の両者を変えることができるのかを探求します。 

 

私たちはただそこにいるものではなく、自分自身を永続させるパターンである。 

ノーバート・ウィーナー1
 

（訳者注： ノーバート・ウィーナーはアメリカ人数学者であり、サイバネティックス（自動制御学）という通信工学と制御工学を 

         融合し、生理学、機械工学、システム工学を統一的に扱うことを意図して作られた学問の創始者） 

 

 

前提と結論 
 

古い映像の中で、Ida P. Rolfはもし違った結果へたどり着きたいと願うのであれば違う前提で始めなくてはならない、

と言っています。どのように前提は、私たちが SI プラクティショナーとして行っていることに影響するのでしょう？ 

 

誰かが質問分野を概念化する方法は、誰かが働く方法、尋ねる質問、組み立てるモデル、そして専門的職業の個性

を形作ります。例えば、細菌が疾病を起こすという考えは、悪い魂が体に宿り病を起こすという昔の考えとは違う医療

システムを築きます。それぞれの前提が違う結果へとたどり着くのです。Ida Rolfはその当時とても新しいいくつかの

前提と共に始めました。その考えの中には、体は可塑性で、fasciaは新形態でき、そして姿勢が刺激されることで、

体が重力と機能と調和がとれた健康的な関係を回復できるというものがあります。彼女の考えはヨガの練習や生化

学の研究やオステオパシーの先駆者からのトリートメントやトレーニングから引き出されました。Rolfの前提が SI 分

野と SI とは何かというコンセプトを生んだのです。 

 

どのように私たちが SI を概念化するかは、経験的な因果関係にあります。この記事は SI の情報を元にしたモデル、

つまりからだが適切な情報を得る時よく反応すると仮定されるSIの方法を見つめています。この考え方は、SI分野に

その可能性をさらに発展させる機会を提供するでしょう。 

 

どう私たちは私たちのワークを考えるのでしょうか？ 

                                                   
1 Rolf, I.P., Rolfing®, The Integration of Human Structuresで引用されていた言葉 
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情報ベースのモデル：ムーブメント・ブレイン 
 

グループに教え、クライアントとワークするにあたり、著者は SI ワーク特有の前提を伝えるのがとても手助けになると

発見しました。そのコンセプトはとてもシンプルで、SI は“ムーブメント・ブレイン”と呼ばれるシステムとのコミュニケー

ションを扱うというものです。ムーブメント・ブレインの考えは姿勢やストラクチュラル・ボディーワークを考える上で、体

は可塑性があり作り変えられるものであるという前提とは違ったスタートポイントです。もしこの“ムーブメント・ブレイ

ン”というシステムアイディアで始めるのであれば、SI のストーリーは特別な方向へと展開するでしょう。Rolfが遺して

くれたものは、依然として役に立つものですが、SI モデルはより広い調和を持ち合わせています。 

 

システム（組織） VS メカニックス（構造） 
 

ムーブメント・ブレインの考えは、筋肉、fascia、神経、制限、怪我のメカニズムや“ストラクチャー”の欠損などの構造

的“部分”に比べ組織的現象を強調します。ムーブメント・ブレインの観点は、物ではなく私たちが想像しなくてはなら

ない何かへと私たちの注意を引きます。私たちは、ムーブメント・ブレインが何であるかはわかりません。その意味で

言えば、それは目に見えず、それが何なのだろうという感覚を築くことにより直接の体験から学ばねばならない暗箱

の役割を担います。私たちはムーブメント・ブレインとどのように話し、聞くことができるのかを学び、それによって、そ

の雰囲気を知ることができます。私たちはムーブメント・ブレインによって振付けられた動きの見方を学ぶのです。 

 

地図をそっと持つ 
 

ムーブメント・ブレインのモデルは、人間のモーターコントロールの複雑性を含んでいますが完全には説明していませ

ん。ムーブメント・ブレインの観点は神経学用語でのコントロール経路をたどる広いアウトラインから恩恵を受けます。

ムーブメントコントロールは小脳や感覚皮質、運動皮質、そして伸展反射を使いはたらく反射のシステムに関わって

いることを、私たちは知っています。しかし、ムーブメントコントロールをこの方法で説明する為にはムーブメント・ブレ

インとして説明するに劣らないフィクションを作らなくてはいけません。このような話は不完全ですぐに時代遅れになっ

てしまいます。ムーブメント・ブレインの故意に曖昧にしているイメージは、それをコントロールしようとし、解剖学用語

を間違った方法で使う私たちの衝動に立ちはだかります。私たちは地図を必要とします。地図にフォーカスするという

ことは、私たちがワークしたいと願うインテリジェンスとの触れ合いを失うことです。（ムーブメント・ブレインの複雑さを

正しく理解するためには、Blakeslee と Blakesleeの著書 The Body Has a Mind of its Own2を見てください。） 

 

ムーブメント・ブレインはセントラルコンピューターではありません。状況との関係の中で組織として体が動く方法なの

です。システム活動は相互に関係する複雑なネットワークを含み、多くの時私たちがその複雑さを固定する解剖学的

構造はありません。システムの出来事として、コーディネーションは局部的に明らかにすることはできません。モータ

ー・コントロールを説明する科学の中で、とどまることない精錬は現れます。私たちのワークモデルがリサーチによっ

て証明し洗練されることで、私たちは利益を得ますが、“ムーブメント・ブレイン”という言葉は頻繁なアップデートを必

要とはしないのです。 

 

                                                   
2 Blakeslee, S., and Blakeslee, M., The Body Has a Mind of Its Own 
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ボディーセラピストとエデュケーターは、体がどう創られているのかを見て、理解するための解剖学的知識は必要で

す。私たちが習慣的に解剖学的または生体力学的に考える時、それは動きと衝突してしまいます。解剖学的意識の

フォームの中には機能における流れや安らぎを促進するものもあります。これについては、記事の後半でカバーして

いきましょう。 

 

ムーブメント・ブレインのコンセプトは再形成できるものとしての fasciaへのフォーカスを減少させます。他のもの同様、

fasciaはコミュニケーションの入り口3となるのです。 

 

Rolfのワークの為の 50 年に渡るマーケティングを提供している間、SI で何が起こっているかの説明としての fascia

の状態の変化は、再考が必要かもしれません。現在、主眼点の変化は、研究、教育、マーケティングについての考え

方に再び活力を与えています。そして、それは私たちが私たちのワークをどう考えるかにも変化を与えます。 

 

科学的リサーチはSIモデルの情報ベースのシステムアプローチをサポートして、Rolfのワークの発展を助けます。そ

して、ムーブメント・ブレイン・モデルはこの記事後半で記述するSIコミュニティーの中での好結果のリサーチの例と共

にうまくつながり合います。 

 

ボディー・スキーマ、ポスチュラル・スキーマ、そしてボディー・イメージ 
 

神経学言語では、“ムーブメント・ブレイン”は“ボディー・スキーマ”という単語と並びます。ボディー・スキーマは 1911

年に Head と Holmes という二人のイギリス人神経学者により初めて紹介されました。彼らのモデルは、からだは 2

つのレベルのコーディネイティブ・コントロールを持ち、1 つはボディー・スキーマと言われる、大部分は無意識的で私

たちの意識的認識を超えたものと、もう 1 つは前述の機能に影響するだけでなく邪魔もするオーバーレイであるボデ

ィー・イメージ4であると述べています。ボディー・スキーマのサブカテゴリーであるポスチュラル・スキーマは重力オリ

エンテーションを支配する無意識的コーディネーションの一部だとしています。 

 

何百年も経ち、このモデルは患者の運動性そして知覚性の障害を起こす様々な問題を解決する為に神経生理学者

によって使用されています。Gallagher と Cole もまたボディー・スキーマとボディー・イメージのコンセプト5について書

いています。彼らは求心性プロプリオセプションを欠いている患者を説明しています。その患者は、通常無意識反射

とコーディネイティブ・パターンを通じてできることを意識的なコントロールを使わなくてはならないのです。私たちが当

然のように随意コントロール（ボディー・イメージ）をスキーマの代わりに用いることをもはやできない Gallagherの患

者の例は、人間のジレンマの極端な例です。 

 

これがどのように SI と関係があるのでしょうか？ 

 

                                                   
3 2007年 10月にボストンにて開催された First International Fascial Research Congressの報告が、反応や情報器官と
しての fasciaに関する多くの見方の源となっている。 
4 Head H, Holmes HG. “Sensory Disturbances from Cerebral Lesions” 
5 Gallagher, S., & Cole, J. (1995) “Body Image and Body Schema in a Deafferented Subject.” 
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コーディネイティブ・インテリジェンス 
 

SI では、私たちは控えめなゴールではなく、からだの生きているという精神的感覚と共に長期にわたる姿勢、動き、コ

ーディネーションの変化のインテグレーションの改善を捜し求めます。ボディー・スキーマ（ポスチュラル・スキーマも

含む）とボディー・イメージの点から、SI のゴールは何を生み出していくのでしょう？ 

 

クライアントが姿勢のコンディションにおいて長く持続する変化を得る時、そのスキーマ（コーディネイティブ・コントロ

ールの無意識パターン）は変化しています。例えば、スキーマがそれ自身を表現する許可を得ているとも言えます。

なぜ許可なのでしょう？からだのスキーマの部分は、その上に作られた要求に関して最適な効率と安定を試みるか

らです。体は挑戦され、スキーマはそれに応えます。（それを実行するためにシステム上に要求が作られなくてはなら

ないと注意しておきましょう。要求に関してはまた後に詳しく話します）。ボディー・イメージが過程を邪魔しない限り、

これは起こります。 

 

氷ですべったり、運転中に道にある何かに目が止まったりすると、私たちの“ムーブメント・ブレイン”の最も深い部分

は、認知脳が選択をするより早いスピードで反応します。何が起こったか、または何を避けたのか評価する考えが生

じるのは、私たちの瞬時反応の後なのです。スキーマが反応して、そして脳の“what（何）”を考える部分がその起こ

ったイベントに追いつこうとするのです。 

 

視覚機能における“What（何）”と“Where（どこ）”の識別 
 

視覚の“What”と“Where”モデルはボディー・スキーマやボディー・イメージをより理解しやすくします。このモデルは

スキーマやイメージの機能とリンクし、どのように私たちの視覚が独立した通り道を持つのかを説明します。 

 

ボディー・スキーマ／ボディー・イメージの神経学者であるPillardは“What”と“Where”の機能を視覚と繋がる2つの

通り道として機能していると要約し図解しました6。その“What”と“Where”の資格モデルは、ムーブメント・ブレインと

対象認識脳との違いを与えます。ハーバード大学の神経科学者 Livingstoneは“Where”と“What”の進化における

違いは脳につながると言います7。視覚の“Where”部分は脳の発達における初期の機能に属し、より生き抜くことに

関係しています。視覚の“What”部分はより大脳皮質性であり、近代脳の発達に属し、現代生活の大きな部分です。 

 

“Where”に方向付けられた視覚は、周辺視野8とも呼ばれます。それはアウトライン、コントラスト、動き、方向性を気

付かせ、白黒で見えます。“What”に方向付けられた視覚は、フォーカスまたは中心視野と呼ばれます。これは、色、

質、詳細を気付かせ、上記したように、記憶に蓄えられたものと見たものをマッチさせます。 

 

                                                   
6 Paillard, J., “Sensorimotor versus Representational Framing of Body Space, A Neural Basis for Distinction 
between Body Schema and Body Image.” 
7 Livingstone, M., “Vision and Art: The Biology of Seeing.” 
8 周辺視野は眼の端よりも外や横側での現象に全く反応しない。周辺視野は、中心視野ではないが、全視野での情報を受
け取ることができる。また、周辺視野と中心視野は相互を行き来しながら一緒に働くことができる。しかしながら、通常

ボディーセラピストにとって、周辺視野の感覚や“Where”視野のより強い感覚への随意のシフトを学ぶことがチャレン
ジである。 
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ボディー・スキーマとボディー・イメージの機能 
 

社会（差し迫った危険がないものとする）の中で、私たちはどう動くか（またはどう姿勢を表すか）に関して曖昧ですが

贅沢な選択があります。私たちの心は、その時“What”（または“Who（誰）”）ということに、より関心を持つかもしれま

せん。これらの状況の中で、最初にあげた例よりも通常少ないコーディネイティブ・インテリジェンスを表現します。そ

の代わりに、ボディー・イメージがボディー・スキーマの機能を介入し、偏見を持ったり妨害したりします。例えば、クラ

イアントがその人のSI プラクティショナーの前で歩くことを見られている時、その人は“よく見せよう”と試み、プラクティ

ショナーが明らかに見たいと思うであろう改善を拡張するかもしれません。どのように私たちはこの問題に向かえば

いいでしょう？ 

 

SI プラクティショナーとして、私たちは個人をより順応なボディー・スキーマによって社会や他の現実的な状況に接触

させる役立つツールを持っています。またスキーマ機能が欠けていることに気がついた時、それを受け入れる為にボ

ディー・イメージを使うツールを提供することもできます。 

 

ボディー・スキーマは主観的ではない 
 

ボディー・スキーマは、最適な動きの下に眠るコーディネイティブ・インテリジェンスという意味です。からだのスキーマ

部分は主観的ではありません。実際スキーマは体の周りの個人的スペースから体を分化しないのです910。スキーマ

はからだの知識とその周りの空間をベースにした動きの可能性を探しているのです。 

 

私たちの遺伝的ボディー・プランと人間の祖先は自動的にそしてうまく影響しあう能力を私たちに与えました。もしか

らだの一部がダメージを受けたり失ったり、もし疾病や神経学的損傷があれば、スキーマはできる限り順応しようとし

ます。私たちの“ハードウェア”部分はスキーマに属し、体が生み出す動きの方程式の一部です。しかし、ダメージを

受けたからだの部分は、それはそれでまた、私たちのボディー・イメージに記録され、ボディー・スキーマが機能する

ことを可能にしたりしなかったりするのです11。 

 

もしボディー・イメージに拒否されなければ、道具、体の人工装具や拡張部分などはすぐにボディー・スキーマに加え

られます。梁の低い部屋で高い帽子をかぶっていると実際しばらくするとそこが頭のてっぺんに感じるようになります。

ボディー・イメージが望むのであれば、熊手や自動車は一時的にボディー・スキーマの延長となるのです。 

 

ボディー・イメージ 
 

スキーマとは対照的に、ボディー・イメージは私的なものです。私たちの成長や生活状況によってパターン化されます。

ボディー・イメージはコーディネーションが通らなくてはいけない潜在的なフィルターです。多くのコーディネーションは

妨害なく起こりますが、SI では、私たちは妨害が起こる箇所に特別な関心を持ちます。 

 

                                                   
9 Blakeslee, S., and Blakeslee, M 
10 Holmes N. P., and Spence C., “The Body Schema and the Multisensory Representation(s) of Peripersonal Space.” 
11 Godardはボディーイメージレベルで人工装具を拒絶している人の未公表のケーススタディーで、その人がボディーイ
メージがボディースキーマと再び交渉するとすんなりと装具に順応することができるという伝えている。 
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ボディー・イメージは意識的な認識の範疇にある姿勢や動きのコントロールの側面を表します。しかし、ボディー・イメ

ージを意識していても、体のある部分は意識外にあったり、抑制されていたりするかもしれません。ボディー・イメージ

は個人的な過去の歴史を通じて自分のものにしていきます12。私たちはボディー・マップ（ボディー・スキーマのレベル

で内在するボディー・マップに覆いかぶさっている）を含む私たちの表現を作っていくのです。 

 

模倣とミラー 
神経理論 
 

例えば、私たちは私たちの家族の姿勢を真似ます。私たちは、見た動きや姿勢を強調しようとするのです。これが、

ムーブメント・ブレインのもう 1 つの側面として伝えられている機能です。私たちが誰かの動きを観る時、まるで私たち

がその動きや姿勢を私たち自身がしているかのように、私たちの脳はモーター・コントロール・パターンのきっかけと

なります。この現象は“ミラー・ニューロン”理論と呼ばれるものの一部です。Umilta、Rizolattiをはじめとする何人か

によって行われた研究は、私たちは動きを見る事や、他者の動きを強調することによって学ぶ能力があると記録して

います1314。本質において、人の脳の活動は、まるで観察したモーター・アクティビティーが自分自身の動きであるかの

ように、他者の動きを模倣するのです。 

 

セルフ・イメージ 
 
私たちは真似をします。私たちは成長するにつれ、内側の経験のセンセーションを私たちが“自分自身”であると言わ

れる何かに関連付けようとします。“私”の中にあるものが、名前、形をもつ誰かとして、そして自分がどう見られてい

るかという記憶の寄せ集めであるものとして、外側から見られている感覚を身に付けます。私たちは、周りの環境の

中で他者から自分の動きを築きます。そしてまた、私たちは、私たちの動きやからだの形やサイズの描写も他者から

築いていくのです。私たちがそういったことによって学んだ動きのパターンは状況に適応したスキーマであったり、他

者のイメージをコピーしたり、社会的な自分を築くことによるイメージであったりします。 

 

私たちの動きのボキャブラリーは、人工的ですが有効的にボディー・スキーマとボディー・イメージにわける事が出来

ます。繰り返しになりますが、スキーマは動きを要する変わり行く状況の必要に応じて反応する動きの側面に関連し

ています。イメージは、フィルターされるかもしれない私たち自身の感覚や私たちの動きが反応する方法を覆いかぶ

さっているものと関連しています。イメージは、私たちがどのように抱きしめられ、触れられ、教えられ、励まされ、罰

せられ、奮起されたかなどの私たちの過去を反映しているのです。私たちのボディー・イメージは言語の構成や神話

などを含む私たちが育った文化をも反映します。ボディー・イメージは社会的なインプットとして、そしてスキーマはム

ーブメント・ブレインの構成要素として関連づけることができます。 

                                                   
12 Godardは、私たちには実際 3種の全く異なるボディーイメージを持っていると説明するフランス人精神分析医 Lacan
から部分的に得たモデルを仮定している。主となるボディーイメージは、密度と質量のセンセーションと広さのセンセー

ションによって作られる。これは、私たちが幼少期にどのように触れられ抱かれてきたかを含むセンセーションを得る機

会を通じて築かれる。2つ目のボディーイメージは、Lacanが“鏡の自分（mirror self）”と呼ぶ、私たちがどのように
自分自身を見つめ、どのように他者によって見られているかというレベルでのボディーイメージである。3つ目のボディ
ーイメージは、言語や文化的神話によるの象徴的なボディーイメージである。イメージやスキーマレベルでの変化は主と

なるボディーイメージのレベルでのセンセーションによって築くリソースを通じて促進されると覚えておくと便利だろ

う。 
13 Rissolatti, G., et al, “Neurophysiological Mechanisms Underlying the Understanding and Imitation of Action.” 
14 Umilta, M.A., et al, “I Know What You Are Doing: A Neurophysiological Study.” 



 
©Kevin Frank, 2008 IASI Yearbook          7/21                   translated by JRA, 2009/03 

 

どのように SI がボディー・イメージやボディー・スキーマにそれとなく働きかけるのかという例にはどのようなものがあ

るでしょうか？ 

 

ポスチュラル・スキーマ 
 

ポスチュラル・スキーマは中心に存在するものです。Rolf は重力について常に語っていました。Godardのトニック・フ

ァンクションモデルは、プラクティショナーとして私たちがコミュニケーションをとりたいと願うムーブメント・ブレインの根

本にある部分として、重力オリエンテーションを説明しています15。私たちが動いたり、知覚を築いたりする以前に、私

たちの行動の全ての背景にあるものは重力オリエンテーションです。重力オリエンテーションは、私たち自身を空間

の中にそして地球の上に位置づける方法であり、感覚の動きやからだの動きを組織するのに必要なものです。Rolf

は重力を“どのような人間の人生においても、最も力強い身体的影響”であると言及していました16。SI がポスチュラ

ル・スキーマの統合性を回復したり、個人のポスチュラル・オリエンテーションの設定と生活を統合することで、からだ

を手助けする時、ムーブメント・インテリジェンスの深いレベルで変化は起こるのです。 

 

ムーブメント・インテリジェンス － スキーマが明らかにされる 
 

ポスチュラル・スキーマはここではボディー・スキーマと呼ばれているものの一部です。ボディー・スキーマの表現の

他の例は何でしょうか？ 

 

私たちはすでに、私たちが氷の上で転びそうになった時に体を真っ直ぐに保とうとしたり、先に何があるかを知る前に

ブレーキのペダルを踏んだりする機能について話しました。他にも劇的な例があります。例えば、子供が車の下敷き

になっているのを見つけた時に車のような巨大な物を持ち上げることが出来たり、ずっと車いすに座ったままの人が

突然の火事に走り出したりするようなことです。これらの例はスキーマだけでなく、高いレベルの覚醒を伴います。 

 

少し劇的さには欠けますが、他の例はそれでもなお駆り立てられるものがあります。自分の個人的なリストに注意し

てみてください。著者が“ハッピー・アクシデント”と呼ぶ、何かの要求に体のムーブメント・システムが驚異的に反応す

る方法には何があるでしょう？それは、あなたの体が著しい美しさや強さ、驚異的なタイミングや動きの正確さを想起

する瞬間、仕事やスポーツ、芸術・パフォーマンスなどに反映するかもしれません。 

 

ボディー・スキーマの反直観的な 1 つの例には、How Life Moves, Explorations in Meaning and Body 

Awareness17で紹介されている“Sitting Up with a Stick（棒で起き上がってくる）”と呼ばれるエクササイズがあげら

れます。このエクササイズで、ムーブメント・ブレインのストーリーが示されます。仰向けに寝て、両手に丈夫な棒を握

ります。オリエンテーション、空間、重量、そして手の中にある棒の知覚的印象、頭と胴体を座位まで起こしてくれると

いう想像上の棒の力に意識を向けます。このエクササイズをすることは、空間、重量、棒へと同時に起こり続ける知

                                                   
15 Frank, K. “Tonic Function – A Gravity Response Model for Rolfing® Structural and Movement Integration.” 
16 Rolf, I. P. 
17 McHose, C., and Frank, K., “How Life Moves, Explorations in Meaning and Body Awareness.” 
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覚と努力を手放すことを必要とします。結果、ムーブメント・ブレインは微量の主動筋に仕事をさせるよう、拮抗筋（背

筋）を実質上リリースすることを許容するよう作用します。 

 

これを従来の腹直筋と外腹斜筋の腹筋エクササイズと比べてみましょう。この“Sitting Up with a Stick”エクササイズ

を見てみると、まるで棒が頭と胴体をリフトさせたかのようです。私たちは物理的現象が必然的に決めていると知って

います。そうでなければ驚いてしまいますね。従来の腹筋運動はお腹の壁がその動きをしているように見せます。

“Sitting Up with a Stick”とよく見る腹筋運動の違いはボディー・スキーマとボディー・イメージの違いなのです。 

 

この例は、どうボディー・スキーマの機能がボディー・イメージから自由にされるかを表しています。ボディー・スキー

マは筋肉のことを“考えよう”としないのです。ムーブメント・ブレインは体をただ微妙なコンビネーションの中でひき起

こるモーター・ユニットの複雑なパレットとしてだけ“知って”いるのです。動きのための主動筋はすでに収縮のベース

ラインレベルを表現していることを“知って”いて、その収縮が必要な瞬間までそれを加えることを控えているのです。

この洗練された組織のレベルは意識的コントロールを超えています。これらの例から、私たちはこれを体験した時に

ムーブメント・ブレインの感覚を得るのです。 

 

ムーブメント・ブレインは筋肉の解剖学的説明や、インストラクターに“もっとしっかりやりなさい”とせきたてられること

や、ファッション雑誌に紹介されるような理想の筋肉への誘引などによって、だまされることはありません。ムーブメン

ト・ブレインは、このエクササイズにおいて最適な（効率的な）コーディネーションを使って胴体をリフトするのです。 

 

抑制を抑制する 
 

動く者として、ムーブメント・ブレインが機能するチャンスを与えなくてはいけません。その為には、ボディー・イメージ

の抑制を抑制したり、体に抱いているイメージを意識的・無意識的に大人しくさせたり、ある理想化されてしまった方

法で活動する衝動を静めたりすることが必要とされます。 

 

私たちの多くにとって、努力するという傾向は簡単に生じます。私たちがボディー・スキーマと呼ぶ、より本能的な反

応をごまかす為の癖なのです。ボディー・イメージの抑制をほどいていくには、私たちにどんなことができるのでしょう

か？ 

 

すでにお伝えしたように、私たちはムーブメント・ブレインが機能する手助けをする為のムーブメント・ブレインの情報

を与えたいと願います。しかし、もしそのムーブメント・ブレインが本来自動的なはずであれば、なぜ手助けが必要な

のでしょうか？それはなぜなら、私たちは自らのボディー・イメージ、努力、動きを“マスターしよう”という試み、通常努

力を通じて学ぼうとすることによって、ムーブメント・ブレインを覆すように“教えて”きているからです。 

 

私たちが意識的にオリエンテーションに意識を向け、知覚を感じ、重さの潜在力や空間への方向性を感じている時、

私たちはボディー・イメージの妨害物と努力を外しているのです。私たちはスキーマをサポートするイメージ・インプッ

トを意識的に選びます。これが SI の主となるワークです。SI のツールがどうムーブメント・ブレインに影響を与えるの

でしょう？SI は何をするのでしょうか？私たちのツールとは何なのでしょうか？ 
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ストラクチュラル・インテグレーターのツール 
 

１．エンボディード・プレゼンス（体現化されたプレゼンス）、 
キネステティック・エンパシー（運動感覚的共感）とボディー・リーディング 

 

ストラクチュラル・インテグレーターの主となるツールは体現化されたプレゼンスです。体現化されたプレゼンスは私

たちが新しいコーディネーションの可能性を説明するのを可能にします。体現化されたプレゼンスはワークの為の安

全な容器を提供し、クライアントのムーブメント・ブレインに直接話しかけます。またプラクティショナーの区別化され明

確な感覚意識（sensory awareness）や方向付けられたプレゼンスは他者の動き（または姿勢）を“見る”能力の基礎

となります。見る事が SI ワークに深さを持たせるのです。 

 

どのように“見ること”へ働きかけるのでしょう？これは最初の方で紹介したミラー・ニューロン理論に関係しています。

私たちは動きを見て、その他者がした動きを見る事で私たちの体の中で微かですがとても本質的な運動活動が起こ

り、私たちの体はそれを通じ内側からその動きを知る能力を持っています。これがキネステティック・エンパシーまた

はエンパシック・キネステジーです。では、他者とのキネステティック・エンパシーを私たちに気付かせてくれているも

のは何でしょうか？どの脳をどのように目覚めさせるのでしょう？ 

 

ムーブメント・ブレインのコンセプトは、ボディー・リーディングで何を私たちが行い、学ぶかということについてのディス

カッションに役立ちます。生徒の中には、とても発達したキネステティック・エンパシーの能力を持って SI に学びにくる

人もいますが、多くはそうではなく、“何がそれを学びやすくするのか？”という質問にぶち当たるのです。 

 

オリエンテーションに関連したボディー・リーディングと感覚知覚 
 

どのような動きを学ぶにも、チャレンジであることは、通常その動きを妨げることをいかに学ばないようにするかという

ことです。ボディー・リーディングするボディー・スキーマの能力を回復するために、または気付き始めるために、私た

ちは意識の最もシンプルで最も抽象化されていない指示に気付く必要があります。この最も深く低いボディー・イメー

ジの指示はセンセーションのレベルであり、すでに持っている感覚知覚は見ることを妨害するものであるのです。 

 

はじめに、簡単に働くムーブメント・ブレインの表現に気付くことができます。すでに自身のシステムにある流れは一

体どこにあるのでしょう？私たちの興味をひく感覚経験の中の何かに気付けますか？それはどんな感じがするので

しょう？ 

 

私たちはセンセーションを追跡します。それはセンセーションに対してプレゼンスでいるということです。私たちは明確

な主要ボディー・イメージの内側の感覚や空間の広さの感覚、私たちが感じることができる無数の動きを築きます。

ほとんど全ての人にとって、センセーションはプレゼンスです。何か新しいことがあるとすれば、それはそのセンセー

ションに気付きそれを言葉にする能力でしょう。 

 

そしてその上に私たちは築き上げていきます。環境から得た感覚印象の受理にフェルト・センス（感じられた感覚）や

内側での経験を関連付けていきます。これはアウターとインナーの感覚が分かれているというボディー・イメージの信
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念を否定します。私たちは視覚的感覚と内側でのフェルト・センスをつなげたいのです。そうすることによって先述した

“Where”というシステムや大脳皮質下視覚システムを使うことになるのです。 

 

私たちは、目がセンターでフォーカスされていてほぼ大脳皮質性“What”の機能から、周辺視の大脳皮質下“Where”

機能へとシフトすることができると知っています。始めに触れたように、視覚は2つの通り道を通じて機能しています。

1 つは過去の経験から覚えている認識物と見ている物とをマッチさせようとする方法。もう 1 つは私たちが空間のどこ

に位置しているかに役立ち、私たちが支配する空間の感覚を築くものです。ムーブメント・ブレインは周辺視野的眼差

しから引き起こします。 

 

相互知覚  （ Inter-sensoriality） 

 

周辺視野を使う練習をするにつれ、この種の視覚が相互に影響しあう知覚（統合の質を持つ）であり、私たちの世界

の相互知覚経験を引き出すことに気づきます。周辺視野による動きを観察する時、私たちはそれを見て、感じます。

それどころか、それを聞いたり、匂ったり、味さえするかもしれません。ムーブメント・ブレインは感覚を切り離さないの

です。 

 

ストラクチュラル・インテグレーターは相互知覚とキネステティック・エンパシーであるこの種の見方を養います。この

見方は、私たちに自分自身の体の感覚経験から他者の動きを知り、そして内側から得た情報によりインターベンショ

ンをもたらすのを可能にするのです。 

 

プリ・ムーブメント 
 

この見方は私たちに他者の動きの準備に気付かせるには十分な速さを持ちます。体が実際に動き始める前に体自

身が組織化する方法を見ることができるのです。プリ・ムーブメントに含まれているものは、ポスチュラル・スキーマに

ついての情報と他者の知覚オリエンテーションについての情報です。 

 

ボディー・リーディングは体現化されたプレゼンスの大切な一部分です。ストラクチュラル・インテグレーターが惹きつ

けられるものに、他には何があるでしょう？ 

 

2．Dr.Rolf のレシピ 
 

SI は、それぞれのセッションがそれぞれとの関係の中で築き上げられるインターベンションのシークエンスである 10

セッションのシリーズを必要とすると、Rolf は提案しました。SI ワークを行う上でも、それを教える上でも、これが戦略

なのです。 

 

Caspariは 2005 IASI Yearbookの中で、レシピの機能的原理的根拠を説明しました18。それぞれのセッションがその

前のセッションの上に築かれていくという概念が、まるで機械がある特定の順序で組み立てられるように機械的に、

もしくは楽曲やコンピュータープログラミングが情報や協調された観点を形成するように説明されています。機能の再

                                                   
18 Caspari, M., “The Functional Rationale of the Recipe.” 
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生は、体が発達を促しコーディネイティブな論理を持っていると見ていくことを必要とします。たとえば、セッション 1 で、

上のグラビティー・センターのモビリティーにおいて改善がなければ、セッション2でより順応されたサポートと、背骨を

前進させる足の潜在性があまり得ることができないでしょう。 

 

SI では、プロトコルが順序付けられた多くのセッションは、始まりは易しく、そして後にアドバンスへとボディー・イメー

ジがシフトでき、スキーマが少しずつ改善できることを意味しています。以前達成したことがあることで、さらなるステッ

プがより可能になるのです。このシークエンスのアイディアを各所の組織化またはコーディネイティブなチャレンジの

発展だと説明する人もいるでしょう。SI シリーズのモデルとして何が一番ふさわしいのでしょうか？ 

 

この質問に答えるには、もう 1 つ質問をする必要があります。レシピのどんな時点であっても、全シリーズのある点を

反映するコーディネーションの組織的変化を一度のセッションで明らかにすることができるでしょうか？私たちはどの

セッションでもインテグレーションが現れるのを見ることができるでしょうか？著者はそれが可能であると主張します。

そして私たちは皆、これが起こるのを目にしているのです。それゆえ、車や時計の組み立てとは異なり、その“組み立

て”のプロセスは実際メカニックスについてというよりも、今まで“ばらばら”と思われていても実際にはそうでないシス

テムを再び呼び起こしているのです。そして、この答えは新たな質問を生み出します。“動きのシステムが目覚めたと

何が私たちに伝えるのでしょう？” 

 

3．Rolf の normal structure のテンプレート 
 

SI アプローチの一部には、normal posture とコーディネーションというものがあるという Rolf の考えがあります。

Normal postureにおける Rolfの主張は彼女のワークを引き立たせます。からだの不満を一時的に癒すことを提供

する各種の手技療法や、行動的あるいは感情的な健康への変化を手助けする心理療法は、すぐれた機能を与える

SI のまれな役割を満たすことは出来ません。 

 

“実世界に住むほとんどの人にとって、パターン・ボディーは失われてしまっているか、もはや見えなくなっているかで

す。それゆえ、私たちの文化では、理想的なパターンがどんなものであったか、ほとんどもしくは全く認識できていな

いのです。”19 Rolfの言葉は、大胆であり、独断的に聞こえてきます。彼女は個人それぞれに理想のパターンがある

のであると主張しています。Rolfの理想は、ボディー・スキーマとしてさらに心地よく表現されるのでしょうか？ 

 

SI は、姿勢分析はからだの苦痛や神経症よりも大切な何かに話しかけていると言うだろうと考えます。苦痛の一時的

緩和にフォーカスするより、SI はボディー・スキーマの重力下での統合された機能の特徴を見る事ができるハッピー・

アクシデントを提案します。（コーディネーションのシフトは身体的感情的利点を導くかもしれませんが、それは自然な

機能の表現による副産物としてでしょう。） 

 

特徴とはどんなものでしょう？2 つの例を挙げてみましょう。 

 

                                                   
19 Rolf, I.P. 
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コントララテラル・ゲイト（対側性歩行） 
 

1 つの特徴は対側性歩行です20。私たちが向上された対側性歩行を観る時、私たちはスキーマの明示を見ていること

がわかります。私たちはムーブメント・ブレインが健康な機能を表現しているのを見るのです。対側性歩行を生み出そ

うとしているのであれば、そのイメージは間違いです。 

 

Rolf のスカイ・フック 
 
インテグレーションの 2 つ目の特徴は、ムーブメント・システムの観点を私たちに思い出させます。それは頭を保って

いるスカイ・フックの Rolf の絵です21。頭を保っているものは何なのでしょうか？私たちはそれを感じているかもしれま

せんが、それが私たちのムーブメント・ブレインについて何を意味しているのか不思議に思ったことはありませんか？

どういったことがうまくいったインテグレーションの後に見られる頭の心地良い浮力を可能にしているのでしょう？知

覚的インターベンションの例は、後頭顆の位置を明らかにしたり22、コーン・ヘッドのエクササイズ23のように頭上の空

間へ頭の感覚を伸ばしていくイマジネーションを目覚めさせるようなレッスンを含みます。これらはイデオキネシスとよ

ばれるものの領域に属します。私たちがこれを話に出すのは、これが私たちにとって新しいものではないからです。

実際 Rolfのインスピレーションの一人である Mabel Toddはムーブメント・ブレインのパイオニアだったのです。 

 

イデオキネシス (Ideokinesis) 

 

イデオキネティック（観念運動の）ツールは知覚を通じて顔（マスク）と頭の姿勢に対して持つボディー・イメージをリリ

ースします。なので、頭の自然な浮力（ボディー・スキーマ）が自ら表現するのです。イデオキネシスの知覚的活動で

あるイマジネーションはムーブメント・ブレインに話しかけることによって、inhibition（抑制）をリリースします。ボディ

ー・スキーマの一部である前庭システムは刺激され、頭を自由に方向付けします。 

 

Todd24から Swigard25へ、そしてより最近では Franklin26へと受け継がれているイデオキネティック・イメージはRolf が

述べた方法でムーブメント・ブレインを自由にし、より正常な機能をするための潜在的なツールです。イデオキネシス

はムーブメント・ブレインを刺激する為にイマジネーションを使うものです。知覚的インターベンションの例であるイデ

オキネシスは Rolf のフックの感覚を与えてくれるものの 1 つです。これは全ての哺乳類の頭が自由に動くようにした

進化を思い起こさせます。Rolfは頭の浮力は現代的な進歩ではなく、私たちの生得権ですが、ほとんどの人がなくし

てしまったものであるとしてきていました。 

 

Rolfの機能的なテンプレートは、明確にも暗黙的にもインテグレーティブ・ストラクチャーについての彼女の本の中に

説明されています27。これらのテンプレートの中で、何が normalを構成するのかについての価値のまとまりや美学を

                                                   
20 Frank, K., “The Relationship of Contralateral Gait and the Tonic Function Model of Structural Integration.” 
21 Rolf, I.P. 
22 Sweigard, L., “Human Movement Potential, Its Ideokinetic Facilitation.” 
23 McHose, C., and Frank, K., “How Life Moves, Explorations in Meaning and Body Awareness.” 
24 Todd, M.E., “The Thinking Body; A Study of the Balancing Forces of Dynamic Man.” 
25 Sweigard, L., “Human Movement Potential, Its Ideokinetic Facilitation.” 
26 Franklin, E., “Dynamic Alignment Through Imagery.” 
27 Rolf, I.P. 
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考えます。SI プラクティショナーは、ワークを受け、トレーニングしていく中でどのようなものが normalであるかを感じ

ることを学びます。 

 

Normalにおける重要さは Rolfの主張を際立たせ、また同時にさらなる実証を願います。どのようなコンセプトが

normal というものを、良い悪いという領域の中から取り出せるのでしょう？どうやって私たちは normal を故意に引き

起こすことができないものであり、ボディー・イメージからの損害ではないものとして説明するのでしょう？ムーブメン

ト・ブレインのアイディアはこのギャップを埋め、ボディー・スキーマやボディー・イメージのコンセプトはそれを現代的

神経生理学的モーター・コントロールの研究に関連付けます。 

 

４．イメージ、オリエンテーションへの意識、感覚能力、追跡する能力、体験解剖学 
 

イメージ、オリエンテーション、感覚能力、そして追跡能力など上記にあげたものは SI の知覚領域内で使われるツー

ルです。トニック・ファンクションのモデルはクライアントがコーディネーションのシフトを達成できるよう、どのように私

たちが知覚的習慣と交渉するツールとロジックを提案します。どう解剖学的構造はこのロジックで作用するのでしょ

う？このモデルの中で解剖学的意識の発展はどう便利なのでしょうか？ 

 
（ボディー・イメージを通じての）解剖学的構造への意識はボディー・スキーマに知識を与えること
ができる 
 

SI プラクティショナーは動きを手助けする為に解剖学を使う機会があります。私たちが人々にモデルや図を使ってボ

ディー・プランを見せる時、私たちはその人たちに自分自身の内側にあるボディー・プランの一部を体で探させます。

私たちが骨格的構造に触れる時、ムーブメント・ブレインはその情報を得ます。それゆえ、骨の重さを感じたり、骨間

の空間のアーティキュレーションを感じることは、役に立つ情報であり、コーディネーションであるのです。そして、私た

ちは筋肉についても語りかけ、それらの位置を説明します。しかし、一般的には、人々が動いている時に筋肉に着い

て意識的に考えるように促すのは有用ではありません。ボディー・イメージは直接的な筋肉のコントロールにはほとん

ど役立たないのです。例えば、私たちは腹横筋について知ってもらいたいとしましょう。けれども、それを自発的に収

縮するように言うのは逆効果なのです。ボディー・イメージはコーディネイティブ・コントロールには不器用で、むしろ知

覚にうまく働きかけるのです。 

 

また私たちは fasciaについて話したり触れたりもします。Fasciaはボディー・イメージが努力を超え、それでいてもボ

ディー・スキーマに属す方法を反映します。私たちは fasciaのサポート機能や人生のチャレンジにおける信頼につい

てクライアントを教育します。Fasciaはムーブメント・ブレインの一部なのです。私たちはそれに語りかけることもでき

れば、それを通じて話すこともできます。しかし、私たちはそれを“行う”ことはできないのです。 

 

私たちの fascia を通じてのタッチは、fasciaが私たちの手の下でどう感じているかをシフトすることが可能です。何が

起こっているのでしょう？一般的なイメージである fasciaへの強い圧というものは、SIのどの側面に最も関わっている

のでしょう？ 
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５．Fascia の役割 
  ムーブメント・ブレインに語りかける“マニピュレーション” 
 

ポスチュラル・ヘルスのサービスの中で、ストラクチュラル・インテグレーターが行っていると知られているものは何で

しょう？SI ワークのパーセンテージでの大部分は fasciaを動かしたりリリースしたりするインテンションを持ってからだ

の表面に触れることが含まれるでしょう。なぜでしょうか？従来の説明は、SI はディープ・マッサージのフォームである、

または筋膜リリースの一種である、またはオステオパシーのソフトバージョンであるなどという意見を示しています。こ

こで、異なる前提と結論へと、これを読んでいる皆さんを招待しようと思います。 

 

深くゆるやかなタッチが fasciaの生化学にどのような影響をしているか知っていますか？私たちには考察があります。

結合組織マトリックスの変化が SI が作用する理由の説明の中心であると断定された状態が 50 年間続いています。

著者はこの点において不自然に感じます。筋肉がそれぞれからはがされるという Rolf によるモデルの 1 つと同じよう

な影響があるかもしれないし、ないかもしれません。Fasciaの研究者は死体を使い、“ゲルとソル”活動の仮説は説

明しにくいと発見しました。しかし、これは死体であって、生きている人間とは異なります。せいぜい私たちはRolfを最

も真似たテクニックの土台としてこれを自分のものだと言うために足元の不安定な地面に立っているしかないので

す。 

 

 “fasciaへのタッチはムーブメント・ブレインにどのような効果があるのか知っていますか？”という質問に変えると、

はっきりと答えることができます。私たちは fasciaへのほんの一瞬のタッチでコーディネーションにすぐさまシフトが起

こるのを見ます。私たちはこのポイントを証明する為の洗練されたリサーチなどを必要としません。SI の最初のセッシ

ョンで胸へのやさしく動く圧は吸息の動きに即座のシフトを現します。立ってクライアントにニー・ベンドをしてもらいな

がらのふくらはぎの筋間中隔へのタッチストロークは、歩行のコーディネーションを直ちにシフトさせます。膝の屈曲中

の距骨への圧もまたすぐさま歩行のコーディネーションをシフトします。 

 

ムーブメント・ブレインへ語りかえる方法として Fascia へのワークを想像してみましょう。例えば、体にこう言うのです。

“あなたの知識をアップデートしましょう。私が押している位置にある、乾き融合し困惑してしまった fasciaのレイヤー

に気付いてみましょう。私が別々であると引き立てている、これらのモーター・ユニットは実際別々のモーター・ユニッ

トなのです”。もしくは、“この骨は実際他の骨と別々に存在する骨なんですよ”。または、“この骨（橈骨）はお隣の骨

（尺骨）よりも手根骨と関節を作っているんですよ。感じてみてください！”と。ここに挙げた言葉はプロプリオセプショ

ンに話しかける、タッチの言葉を用いない言語を意味するのです。 

 

Fasciaの圧をコーディネーションの変化の為のムーブメント・システムへの特別な要求として考えてみてはどうでしょ

う？もし要求が圧倒するものではなく、私たちがじわじわと圧をかけ始めたら、クライアントは、要求に組織（モーター・

コントロールとボディー・マッピングにおけるコーディネイティブ・オーガニゼーション）を促進することを可能にする能

力を手に入れることを発見します。もし私たちがこの方法で fasciaワークを考えたら SI の意味をどうシフトするでしょ

う？クライアントへとフォーカスをシフトするのです。彼らが結合組織基質の軟化を“受け入れる”のではないのです。

彼らはコーディネーションの働きの中で新しい情報へと心を向けるのです。彼らのムーブメント・ブレインは優勢を取り

戻し能力を与えられるのです。 
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プラクティショナーにとって、これは私たちがタッチについて考えることやタッチを利用する方法を変えるでしょうか？

異なるように考えるだけでなく、クライアントにとってもプラクティショナーにとっても、タッチの感じ方がとても変わるか

もしれません。これは私たちのタッチの効果をモニターする方法を変えるでしょうか？もしコーディネーション的な変化

を求めるのであれば、コンタクトがうまくとれた瞬間もすっかり違って感じるかもしれません。 

 

意味の上でのこのシフトは、私たちが SI で使う様々なツールの為のはっきりとしたフレームワークを作ります。ムーブ

メント・ブレインのロジックは私たちが行う色々な事を覆う傘のようなものです。私たちは体現化し、話し、見せ、想像し、

注意を注ぎ、プレゼンスを保ち、触れ、それらは全てよりよい情報を通じボディー・スキーマに能力を与える仕事の中

にあるのです。 

 

実際そのような感じもするので、fasciaの基質が言葉通り私たちの手の下で溶けるところを心に描くのはとても魅力

的です。私たちは、これが事実であると発見するかもしれません。強い圧という形によって利用されるエネルギーに

fascial tissueの神経コントロール反応しているのかもしれないし、私たちが柔らかくなるのを感じるとき、私たちはム

ーブメント・ブレインが新しい情報にどれくらい反応できるのかを感じているのかもしれません。 

 

ムーブメント・ブレインの考えの理論的かつ実践的な例 
 

これから紹介する例はこのムーブメント・ブレインの考えへの概念のシフトがどう Rolf のインテグレーションのビジョン

をサポートするかを表します。（コアの概念と重力下での垂直軸の概念） 

 

ボディー・スキーマとコア 
 

Rolfのテンプレートの 1 つは“コア”を明示していると説明される立位時と歩行時の強さとパワーの感覚です。SI の創

始者や他の専門家は、“コアとは何か”という質問について討論します。答えはこれだけには限りませんが、背骨の

前面付近にある筋肉、内在筋、内臓、背骨そのもの、腹横筋と多裂筋、“ライン”などが含まれます。 

 

もし私たちが、ボディー・スキーマの機能としてコアを説明したらどうなるでしょう？コアのイメージを体の部分や位置

ではなく、要求に対し最適なコーディネーション反応を示すシステムのイベントとして組み立てなおしたらどうでしょ

う？ 

 

コアはどんな様態をしているのでしょう？立っている人を押すと、“コア”は地面と空間オリエンテーション、組織を通じ

て存在するモーター・ユニットを選び適切に連続するアプリケーションを見つけることで反応します。押された体は、努

力なくそれに順応し、安定を保ちます。 

 

人が歩いているとアーティキュレーションや区別化、強さの感覚、包括的な呼吸の感覚、Maitland がパリントーナスと

呼んでいる背骨の双方向性の感覚を、私たちは見ます28。 

 

                                                   
28 Maitland, J., “The Palintonic Lines of Rolfing.” 
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どのように私たちはコアを呼び起こすのでしょう？私たちは知覚的情報を提供し、組織にその要求を伝えます（最初

はできれば小さい要求が好ましいですね）。要求なくしては、コアは強さであると言われません。要求とは、全てのコ

ーディネーションへの挑戦を意味し、可能性のスペクトラムをカバーします。要求は、尾骨の先をわずか後方にリーチ

することを意味するかもしれません。または、要求は、組織がチャレンジすることであり、コアは Rolf が“normal”と言

うような組織の自由な反応を意味するかもしれません。要求は仰向けで寝て、骨盤や背骨の邪魔無くまっすぐのまま

脚を上げることかもしれません。 

 

要求は、ゆるやかで、慎重な実行の為の時間を与えないものを含みます。走ってベンチを飛び越えるように言われる

ようなものです。もし、その人がベンチにフォーカスしたら、その動きの中でコアを見せることに失敗するでしょう。その

人がベンチに近づくにつれ、その人は躊躇してしまいます。もし知覚がベンチの近くの他の人、または遠くにある目的

物へと向けられたら、スキーマはうまくジャンプを成功させるでしょう。走って飛ぶというためらいの無さとフローです。

それぞれのバージョンの試みは、ボディー・イメージがオリエンテーションと知覚的情報に方向付けられている時、ス

キーマは要求によりよく反応できることを明らかにしています。 

 

抑制  （ Inhibition / 機能的抑制） vs  損傷  （Lesion / 構造的抑制）29 

 

私たちは感覚意識を見せ、触れ、そして招待します。私たちがムーブメント・ブレインに話しかけるイメージをしたり、

ボディー・スキーマが自由に機能できるようにボディー・イメージを抑制することを考えるにつれ、これらの要素はワー

クの中で多くのコンビネーションとして一緒になります。 

 

SI テンプレートの中心部は背骨における双方向性の感覚です。特に地面と空間への私たちの軸のオリエンテーショ

ンや背骨の双方向性の感覚はムーブメント・ブレインに大きな声で語りかけます。トニック・ファンクション理論は全て

のうまくいく動きは背骨の前面への特別な意識と共に背骨の伸びから始まると伝えています。 

 

背骨の長さを潜在的に抑制するボディー・イメージ 
 

背骨の前面は吸息や他の動きの中で双方向性を見せるでしょうか？あなたが誰かの吸息を見る時、あなたは背骨

が長さをつくることに関与していない部分を1つ以上見つけるでしょう。より細かい観察では、背中に手を触れておくと

1 つ以上の背骨の分節において、吸息が始まるにつれ棘突起を触れている手の方へと後方へと押し出してくるのが

明らかになるでしょう。この観察をテストすると、その人が背中においてある手に抵抗して背中を押すと、先ほどと同

じ脊椎で、背骨の後方への動きが起こるのがわかります。 

 

Godardはこの観点におけるボディー・イメージを“キャラクター・ノット（Character Knot）”と呼んでいます。この“キャ

ラクター・ノット”とは、何かの状況をマスターしようという試みの中で私たちが（習慣的に）背骨の前側ラインを収縮す

ることで安定性を加えがちな場所です30。Godardは、私たち全てがこの傾向をあらわにし、問題であるのは私たちが

それをどこで表現しているかであり、表現するのかどうかということではないと主張します。キャラクター・ノットをより

強く表す人もいれば、微かに表す人もいます。これは弱い部分の防護手段を探そうとする体の症状であり、これが人

                                                   
29 Caspari, M., “The Functional Rationale of the Recipe.” 
30 著者のレクチャーノートより。 
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それぞれの運動性（キネティック）“特徴”を加えるのです。人間でいることは失敗を経験し、それを繰り返すことを避

けようとするものです。そして明らかに、キャラクター・ノットは私たちの動きのやすらぎを改善するものではありませ

ん。 

 

クライアントに吸息前の瞬間に脊椎が少し前方にシフトするイメージをしてもらうよう促すことで、立位や仰臥位でキャ

ラクター・ノットの問題にワークすることができます。時々話し合いがパターンを誇張したり、変化する為のよりよいサ

ポートを見つけたりします。 

 

SI ワークのコースでは、キャラクター・ノットのような問題は背骨の伸展時の分節的な可動域の減少として表れるかも

しれません。もしボディー・イメージによって背骨の可動域縮小が起こっているのなら、これは背骨の機能的制限であ

って、ボディー・スキーマによって関節が固定された背骨の損傷（または亜脱臼）ではありません。 

 

ムーブメント・ブレインは私たちの分野、私たちのより独特の特権であるので、SI は損傷（構造的抑制）を解決しようと

試みる前に抑制の可能性を考察します。これはどのように行えるのでしょうか？ 

 

背骨の抑制のためのベンチワーク 
 

下の写真は背骨の抑制とワークする為の段取りの 1 つを説明しています。クライアントは、股関節が膝より少し高め

になるベンチに座り、足を床に手は動かないように固定されたボディーワーク・テーブルの角におきます。プラクティシ

ョナーはクライアントに骨格標本を見せ、背骨の前側に伸びを起こすことを可能にするとはどういうことなのか説明し

ます。そして、手足の皮膚がそれぞれ触れているものの表面とうまくコンタクトできるように、プラクティショナーはクラ

イアントに手足の sensory experience（手足で感じている感覚）に意識を持っていくようにします。また、頭頂から天

井へ、そして尾骨から床の少し後方へと伸びる想像上のベクトルを意識するように促します。それに付け加え、クライ

アントは坐骨結節の前方の tissueに重さを感じてみます。からだに空間的意識をもたらす周辺視野を見つけるようク

ライアントを導きます。全ての状況は動きのシステムが手、足、オリエンテーションから、（背骨を含む）胴体を安定す

るよう要求する要素なのです。 

 

準備をしたら、クライアントが情報を必要としていると感じる脊椎の棘突起を押します。クライアントに動きの新しい可

能性やその脊椎が近隣からアーティキュレートするという感覚をかんじてもらう為に圧を強くする場合もあります。安

定性はオリエンテーションと感覚変化からもたらされており、クライアントは脊椎のある部分がわずか前方にスライド

する為の潜在的リリースについてすでに話に聞いているので、その脊椎（分節）は抑制のバリアを抜け、少なくともほ

んのわずかは動くでしょう。その時クライアントは手と足を使い、その部分をプラクティショナーの手の方向へと押すよ

う伝えます。この時その状況でもプレゼンスを視線や背骨の双方向性の感覚と共に保ちます。この脊椎の前方後方

への動きの連続繰り返しても構いません。それぞれの段階でさらなる抑制のリリースが起こるかもしれません。これ

は分節的な安定です。セッションでのこの部分はいくつかの分節を扱えるかもしれません。 

 

そして、クライアントの歩行を見てみましょう。もし歩行に変化（背骨の対側性の動きが増えている）を見たら、ボディ

ー・スキーマがよりよい情報に反応している、他の言い方で言うと、ムーブメント・ブレインに語りかける情報とボディ

ー・イメージによる抑制を置き換えているのを見ているのです。 
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ムーブメント・ブレインやシステム・コンセプトは、対側性の歩行が向上するにつれ、どう矢状の動きが、または同様に

Flight of Eagle31の矢状の観点が、コーディネーションに変化を導いているのかの理解を可能にします。どのように矢

状のエクササイズは動きの歪みに向上をもたらすのでしょう？そのエクササイズの特別のフォームやフィギュアはシ

ステムの活性に比べありふれたものです。ムーブメント・ブレインがすでに対側性歩行の方法を知っていて、実際そ

の動きを好むと仮定することによってのみ原因と結果が道理にかなうのです。ボディー・イメージの助けにならない側

面がよりすぐれた情報によって置き換えられる時、ムーブメント・ブレインは最適なコーディネーションを表すのです。 

 

これらの例において、以前問題をおこしていた（ボディー・イメージからの）メッセージの不在により、ムーブメント・ブレ

イン、システム、スキーマはよりたくましく働いているので動きのチャレンジの形に直接的にほとんど何もしなかったと

いう兆候は和らぐかもしれません。例えば、膝や肩の問題は胴の安定性の中で抑制をリリースすることにより突然整

い機能を向上するかもしれません。 

 

ボディー・イメージとの再交渉 
 

クライアントのコーディネーションのシフトをアシストするプラクティショナーは、コーディネーションの小さなシフトがクラ

イアントにとっては大きく感じる感情的心理的シフトにせきたてる可能性があることに気付いているかもしれません。

ケアをし、適定する全ての忠告がここで入ります。それに加え、ボディー・イメージはどうでしょう？邪魔され続けてい

るのです。体はボディー・イメージが通常ブロックする方法で突然動きます。セッションという状況の中では大丈夫か

もしれませんが、その後はどうでしょうか？そして、セッションの中でさえボディー・イメージが突然再動し、事実上“嫌

だ”というかもしれません。その時どうしますか？ 

 

それぞれのプラクティショナーがそれぞれのアプローチを発見する一方、いくつかの基礎的なガイドラインが含まれま

す。それは、クライアントに新しいコーディネーションから古いものへとシフトしてもらい、抑制への利点を見つけ、それ

を認めることです。以前の動きの意味の後ろにあるフェルト・センスを見つけるセンセーションと共にワークすること。

ボディー・イメージの意識をセンセーションや大切なセキュリティーのボキャブラリーへと導きくこと。新しいコーディネ

ーションの中で、そのセキュリティーのフェルト・センスを見つけることができるか見ること。セッションというコンテイナ

ーの外にある状況下でも好奇心を持ってクライアントが気付き探求する何かのような新しいコーディネーションをイメ

ージできるか見ることです。 

 

                                                   
31 McHose, C., and Frank, K., “How Life Moves, Explorations in Meaning and Body Awareness.” 107-111. 
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ムーブメント・ブレインの入り口、ツールの要約 
 

コーディネーション的変化を呼び起こす公式はありません。どのような公式でもほのめかしてしまうのは危険ですが、

ムーブメント・ブレインに語りかけるいくつかの主要となる機会を要約することはできるでしょうか？スキーマと語り、イ

メージを抑制するには何が作用するのでしょう？ここにムーブメント・ブレインと話す質のリストの一部を紹介します。 

１． 重量の感覚と空間の感覚 

２． 空間への想像上の方向、想像上のベクトル 

３． 物体間や、自分自身と空間にある物間の距離を感じること 

４． 手足からの感覚的感触 

５． 縦に長い軸骨そして隣接したペアの骨に沿う双方向性をイメージすること。 

   背骨の長い縦軸と背骨の前方/後方軸の双方向性 

６． 骨の重量や骨間にあるアーティキュレーションを感じること 

７． 皮膚と、皮膚の動きを感じること 

８． 区別化やアーティクレーションを感じる時にはとても深いタッチとなる fasciaの意識をひくタッチ 

９． 相互知覚につながる周辺視野 

１０．どんな感覚においても相互知覚を使うこと 

１１．重力オリエンテーションの感覚の変化。 

   重量と空間オリエンテーション、視覚、聴覚、嗅覚、運動感覚32 

１２．関節のマイクロ・ムーブメント 

１３．ゆっくりした動き 

１４．習慣的なボディー・イメージを妨害し、スキーマにプロプリオセプションの情報を与えるイマジネーションの

使用 

１５．状況の意味をシフトするイマジネーション 

１６．新しい要求や、少しだけ危険な要求 

１７．動きを加速する要求 

１８．三角網 ‐ 状況に反応しながら、斜めや横側にある物にも知覚を加えること 

 

 
イマジネーションと感覚知覚 － 別々ではない 
 

現象学的観点と神経学的観点から、イマジネーションと知覚は2つの別々のものではありません。私たちの感覚を通

じて感じるものや私たちの感覚を想像することで知覚するものは、共に、感覚皮質でまったく同じ活動を生み出します。

もしムーブメント・ブレインに情報を伝える機会のリストを見たら、ほとんどの仕事がイマジネーションと知覚です。私

たちが想像し知覚するものを選択する能力と様々な知覚を同時に保つ能力は、ボディー・イメージからボディー・スキ

ーマを解放するためにもっとも役立つ能力であるのです。 

 

                                                   
32 Frank, K., “Posture and Perception in the Context of the Tonic Function Model of Structural Integration.” 
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リサーチと SI 
過去と現在 
 

私たちの分野の 2 つの注目すべき研究業績には、コーディネーションを変える為に知覚を使うことが含まれていま

す。 

 

SI コミュニティーの 3 メンバーは、どのように知覚とコーディネーションのインターベンションがある程度の変化を導く

のかを調べています。Godardは従来の筋電図機器を使い、またモーション・キャプチャー・テクノロジーを使った実験

に参加しています。モーション・キャプチャーは、コーディネーションのシフトをピンポイントするために足や関節受容

器の下に圧に敏感に反応する板を使い、そしてクライアントやプラクティショナーに“即時に”バイオフィードバックを届

けます。これらの変化を得るために、Godardは知覚的インターベンションを利用します33。 

 

CottinghamとMaitlandは首のプリ・ムーブメントがシフトすることがどのように SIの手技技術が症状を変えるために

何度もセッションをした後でうまくいかないクライアントのコーディネーションの変化を持続する手助けをできるのかを

説明します。コーディネーションにおけるこのシフトは迷走神経のトーンの測量での変化として証明される自発的レベ

ルで影響をもっています34。 

 

この過程が導く結果は何なのか？ 
 

もし私たちが体をムーブメント・システムとして考えるのであれば、SI は人間の体のムーブメント・システムに語りかけ

ることによってボディー・スキーマを回復するためのプラクティショナーの能力の範囲を必要とすると私たちは結論を

下し、また現在のリサーチはこれらのメソッドやこの概念モデルを証明すると見出しています。 

 

Fascia は多分 Rolf のワークのもっとも不朽の遺産です。Fascia、fasciaの障害や fasciaのリリースについて話す

事は今やあちらこちらで見られます。しかし、いくつかの fasciaの考察は違うレベルへと浮かび上がってきます。

James Oschmanは fasciaについて研究し発表している人です。彼は Rolf から特別に頼まれ、研究を真摯に実行し

ました。彼の研究を読んだ人はみな少なくとも 1 つの深い印象を受けます。それは、fascia とはコミュニケーション器

官であるということです35。シグナルは光のスピードでからだの fascia を通じて移動し、fasciaは生物学的半導体とし

て働くのです。この方法で fascia を考える時、fasciaへの SI ワークはメカニカルや生化学的シフトよりもコミュニケー

ションや情報のシフトに働きかけるのではないかという感覚を私たちは増幅します。 

 

                                                   
33 Godardは“unbendable arm experiment”を行う時に筋電図を使いました。このエクササイズは、真っ直ぐに伸ば
した腕を曲げられないように抵抗する時、もし腕を伸ばしている人が手の先から方向感覚やリーチの感覚を意識すると、

曲げられないようにしようとただ抵抗する時に比べ、少ない力で抵抗できるのを表します。この実験で、曲げることへの

抵抗は三頭筋と二頭筋を同時に活性し、それに比べリーチの感覚の利用は純粋に三頭筋の活性を引き出している事がわか

りました。 
34 Cottingham, J., & Maitland, J., “A Three-Paradigm Treatment Model Using Soft Tissue Mobilization and Guided 
Movement-Awareness Techniques for a Patient with Chronic Low Back Pain: A Case Study.” 
35 Oshman, J., “Energy Medicine in Therapeutics and Human Performance.” 
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I of the Vortex, From Neurons to Selfの著者 Llinasは、人生は動きの予測を可能にするという意味として脳の発

展の絵を描きました。脳は“私はどうやってどのような動きが起こるのかを予想できるのでしょう？”という質問に対し

ての生きた答えなのです36。 

 

この瞬間どのような動きが起こるのでしょう？これに答える必要はありません。私たちのムーブメント・ブレインはすで

にそれを行っているのです。 

 

著者はこの記事と他のプロジェクトにおけるHubert Godardとのコラボレーションに謝意を表明し、感謝の気持ちを述べ

たいと思います。 

 

                                                   
36 Llinas, R. R., “I of the Vortex, From Neuron to Self.” 


