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バレーボールのスパイク助走に関する研究
〜局面毎のスパイカーの助走の動きについて〜

梅崎さゆり *，吉田雅行 **

A study on a volleyball spiking approach
‐ On the movement of spiking approach in each phase ‐

Sayuri Umezaki* , Masayuki Yoshida**

Abstract
  This study was designed to analyze the spiking approach of international top level men's players in their games, and to clarify when and 
how they start their approach and their steps. In this study, two attackers, who were in the match of Brazil versus Italy in 2006 Men's World 
Championships, were chosen as subjects. The time, distance and speed of each step which they took in that game were analyzed. Based on 
the attacker's view point, the game situation was divided into three phases- 
The 1st phase： getting leads to start the approach,
The 2nd phase： getting visual information about the setter's movement 
The 3rd phase： moving to the point which the ball falls.
In the 1st phase, attackers moved to starting point of the approach by using side step or two-step and stepped the first approach step called 
Timing step. In the 2nd phase, attackers stepped the second approach step called Running step and finally hopped. In the 3rd phase, attackers 
reached takeoff. These results caused by this analysis must be different from the common way of so-called Timing Step and Running Step. 
This is because the situation which was chosen as subjects were focused on the fast attack.
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1．序　　　　論

　現在のトップレベルのゲームでは，パイプ攻撃やサイド
への速い攻撃，ジャンプサーブなど攻撃的なバレーボール
が繰り広げられている。都澤ら 16）によると，スパイクの得
点に占める割合は 60％と高く，ゲーム中に安定してスパイ
クを決定するための技術を身につけることは非常に重要で
あると考えられる。しかしながら，特に初心者から中級者
レベルの選手では，一定の位置から助走を開始できる場合
は力強く打つことができるが，ゲーム中に移動を伴った場
合は一定の位置から助走を開始するスパイクと同じような
スパイクが打てない選手がみられる。このことは，一定度
のスパイク技術は獲得されているものの，ゲーム中に発揮
される技術には至っていないと考えられる。つまり，手投
げトスからのスパイク練習や定位置から助走を開始するコ
ンビネーション練習など，限定した状況で獲得されたスパ
イク技術とサーブレシーブ及びラリー中からの攻撃など，
連続した状況でも発揮できるスパイク技術の差の問題とい
えるであろう。では一体この差はどこに求められるのであ
ろうか。筆者らは，「打てるはずのスパイクが打てない」と

いう問題を，スパイクジャンプの踏切以前，すなわち移動・
助走の問題としてアプローチした。これまで，スパイク動
作の助走に関する研究 注 1）では，助走速度，身体重心高，
歩幅などについては明らかにされているが，「いつ・どのよ
うに」という実際のゲーム状況と対応させて検討するには
至っていない。筆者らは前回の報告 30）において，技能とし
て獲得されている助走の動きは自動化され，選手固有のも
のであるという前提で，レシーブインパクトからスパイカー
の踏切までの接地パターンを分析した結果，ゲーム状況に
左右されない一定の動き（助走）とゲーム状況によって変
化する動き（移動）に分類され，初心者及び中級者にとっ
て必要なスパイク技術の獲得には選手個人に合った助走の
自動化が重要であるということを明らかにした。すなわち
スパイク助走とは，踏切以降の動きと分断することのでき
ないスパイク動作の中核的な技術と考えることができる。

「打てるはずのスパイク」とは助走を含めた一連の動作であ
り，熟練したスパイカーの助走開始を明らかにすることは，
助走以降のスパイク動作がどのようなゲーム状況で行われ
ているのかを特定することにつながる。
　そこで，本研究では男子世界トップレベルの試合をスパ
イカーの視点に基づいて 3 つの局面に分け，スパイカーの
助走のステップがいつ・どのように行われているかを明ら
かにすることで，今後のスパイク練習の状況設定に役立て
ることを目的とした。
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2．ゲーム状況におけるスパイカーの
移動・助走について

　過去に発刊された指導書など注 2）において，スパイカー
の移動・助走に関する記述を抽出し，①スパイカーの移動・
助走の動き，②ゲーム状況とスパイカーの移動・助走の動
き，③ゲーム状況におけるスパイカーの移動・助走の局面
化の 3 点から分類，整理した。

１）スパイカーの移動・助走の動きについて
　助走についての記述は，「助走開始前の準備」，「助走開
始時の構えの姿勢」，「助走開始のタイミング」，「ボールの
落下地点へ入る」などの動きに分類され，それらの動き
の方法について述べられていた。だが，イボイロフ 10）は，
助走の役割についてステップ毎に説明している。まず「助
走の始め」としてトスの飛行軌道をまだみきわめない 1 〜
2 歩のステップ，次に「助走の中間」としてトスボールの
飛行軌道を判断しながらのスピードの調整を伴うステッ
プ，さらに「跳び始めとジャンプ」としてジャンプ以降の
運動に合わせるために大幅に 1 歩走って踏み出すステップ
としている。一方セリンジャー 22）は，より具体的に踏切
に至るまでのステップの方法を説明している。「最初のス
テップ」は右足に体重を移す短いステップである。「第 2
のステップ」はより速く長い約 60 〜 90cm のステップで
ある。「ホップ」は以前の 2 歩の次に行うステップとして
120 〜 250cm の長さで左足で始め右足の接地で終わると
している。そして，ホップの直後に「踏切」が行われる。
2 人の記述をセリンジャーが捉えた助走の動きの観点で分
け，イボイロフの助走の考え方をより明確にしている杤堀
27）の用語（助走の始め：タイミングステップ，助走の中間：
ランニングステップ）を使いこれらをまとめると，図 1 の
ように考えられるであろう。
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図 1 スパイカーの移動・助走の動き 
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表 1 ゲーム状況 

C1：サーブレシーブからの攻撃，C3：C1 に対する反撃以降の攻撃 

試技名 Complex レシーブ評価 レシーブ時間(秒) トス時間(秒) レシーブの距離（m)

G-1 C1 Ａ 1.62 0.89 5.75

G-2 C3 Ａ 1.12 0.89 6.16

F-1 C1 A 1.45 0.99 5.71

F-2 C1 Ｂ 1.91 1.19 5.16

表 4 ゲーム状況の局面化 

試技名
①

レシーブ

インパクト（秒）

②

トス動作

開始（秒）

③

トス

インパクト（秒）

④

トス動作

終了（秒）

⑤

踏切

（秒）

③－②

腕の挙上

所要時間(秒）

②－①

第1局面

所要時間（秒）

④－②

第2局面

所要時間（秒）

⑤－④

第3局面

所要時間（秒）

G-1 0.00 1.12 1.62 1.95 2.11 0.50 1.12 0.83 0.16

G-2 0.00 0.73 1.12 1.45 1.68 0.39 0.73 0.72 0.23

F-1 0.00 1.02 1.45 1.78 2.11 0.43 1.02 0.76 0.33

F-2 0.00 1.49 1.91 2.24 2.71 0.42 1.49 0.75 0.47

図 1　スパイカーの移動・助走の動き

２）ゲーム状況とスパイカーの移動・助走の動きについて
　ここでは，ゲーム状況が明確なスパイカーの移動・助走
に関する記述を取り上げ，その記述の中からスパイカーの
視点を明らかにし，次にスパイカーの視点に対応する動き
や判断すべき内容をスパイカーの移動・助走の動きととも
に，時系列で整理した。スパイカーの視点は 1. ラストボー

ルを出す相手及びボール，2. 味方レシーバー（ボールを
含む），3. 味方セッター（ボールを含む），4. トスボールと，
ゲームの流れに沿ってボールそしてボールを扱う選手へと
変化していることが明らかになった。次に，スパイカーの
視点をゲーム状況と連動させ，その動きや判断すべき内容
を整理した。
　1. 相手チームからラストボールが出された後：相手か
ら返球されるボールに注意し，自分がボールに触れるか判
断する。もし自分がボールに触れないでよい場合は攻撃で
きる有利な場所に素早く移動し，助走距離を確保する。2. 
味方のレシーブ時〜レシーブ直後：パスおよびレシーブ
ボールの方向や高さにより，守備から攻撃に展開できるか
判断する。そしてパスの軌跡を手がかりに，適切な助走開
始のタイミングをはかり，移動を行い，助走の構えを作る。
3. トス直前〜トス時〜トス直後：①トス直前：構えの姿
勢をとりながらセッターのトスフォームを注視し，どのよ
うなトスがどのような方向へ上げられるか推測する。②ト
ス時：リラックスした姿勢でセッターの体勢を確認する。
③トス直後：トスボールの初期位置，初速，投射角度（高
さ，長さ，速さ，方向）から助走開始のタイミングをはかり，
1，2 歩ゆっくりしたペースでステップを踏む。4. トスボー
ルの頂点付近〜踏切：トスボールの軌跡の頂点付近を手が
かりとして落下位置（スパイクする位置）を予測し，トス
ボールの高さや速さに応じて助走のスピードを調整する。
　上述の 1. から 2. は「助走開始前の準備」と考えること
ができる。ここでのスパイカーの動きは，助走ではなく，
助走開始地点すなわちファーストポジショニング 1）への
移動と考えることができる。3. では，味方セッター（ボー
ルを含む）からの情報をもとにスパイクヒットに至るため
の時間帯であり，「助走開始時の構えの姿勢」，「助走開始
のタイミング」，「タイミングステップ」が行われていると
考えられる。4. は，「ボールの落下地点へ入る」すなわち「ラ
ンニングステップ」から「ホップ」という動きの時間帯と
考えることができる。
　以上のことをまとめると，スパイカーの助走に必要とさ
れる助走の開始，加速のステップ，踏切等の動きは，スパ
イカーの視点すなわちゲーム状況の変化と共に表れる動き
として考えることができる。したがって，スパイカーの動
きは，状況を把握して行う「シー アンド レスポンド 22）」
であり，スパイカーの視点に立った助走の局面の分類は可
能であると考えられる。

３）ゲーム状況におけるスパイカーの移動・助走の局面化
　　について
　これまでの検討から，助走を行うスパイカーの動きは
ゲーム状況と共に変化し，異なる 3 つの局面が存在すると
思われる。第 1 局面：助走を開始するための手がかりを探
る，第 2 局面：セッターからの情報収集，第 3 局面：ボー
ルの落下地点を探るである。しかしながら，実際にゲーム

原著論文　　梅崎：バレーボールのスパイク助走に関する研究



バレーボール研究 第 12 巻　第 1 号　（2010） 3

分析を行う際，何を基準にしてゲーム状況を区分するかが
問題となる。ゲーム状況を局面化する試みは吉田ら 32）33）

がボールインパクトを起点に行った研究で報告しているよ
うに，トスインパクトを中心にした時間帯で行われる助走
開始のタイミングなど，セッターの動きを情報として，ス
パイカーの判断が行われていることは明らかではあるが，
これまで検討したことを踏まえると，トスインパクトで局
面を分けることは適当ではないと考えられる。そこで本研
究では，セッターのトス動作の始まりと終わり，すなわち
導入〜主要〜終末局面という局面構造 3）の考え方を採用
し，以下のようなゲーム状況の局面と連動するスパイカー
の移動・助走の動きを次のように整理した。
①第 1 局面：助走開始の手がかり（味方のレシーブ時〜セッ
　ターのトス動作の開始）
　助走開始前の準備・構え
②第 2 局面：セッターからの情報収集（トス動作の開始〜
ト　ス動作の終了）
　助走開始のタイミング ，タイミングステップ
③第 3 局面：ボールの落下地点へ（トス動作の終了〜踏切）
　落下地点へ入る，ランニングステップ，ホップ

3．研究方法

１）分析対象及びゲーム状況について
　分析対象は，2006 年バレーボール男子世界選手権 2 次
ラウンド（広島大会）ブラジル対イタリア戦（25 － 23，
25 － 20，25 － 20）のブラジルチーム Giba 選手（以下，
Giba），イタリアチーム Fei 選手（以下，Fei）であった。
同大会ベストスパイカー部門において Giba は 2 位，Fei
は 5 位であった。コート後方からゲームを撮影した VTR
を観察し，それぞれのプレーヤーがスパイク時に分析で
きる状態であった Giba の平行 7 ケース，Fei のライト平
行 8 ケースの中から特徴的な 2 ケースずつを取り上げた。
コンピュータに取り込んだ映像を再生しながらレシーブ
時間（レシーブインパクト〜トスインパクト），トス時間

（トスインパクト〜スパイクインパクト）を記録した。レ
シーブの距離はレシーバーとセッターがそれぞれボールイ
ンパクトをした地点をもとに，2 次元 DLT 法（DKH 社製，
Frame － Dias Ⅳ）により算出した。また，攻撃の状況は
サーブレシーブからの攻撃の組み立てである Complex131）

（以下 C1），Complex1 からの攻撃に対する反撃である
Complex231）（以下 C2），Complex2 以降の攻撃の組み立て
である Complex331）（以下 C3）で表した。さらに，レシー
ブ評価では，セッターがほとんど動かずにコンビネーショ
ンが成立した場合を A，セッターは数歩移動するが，コン
ビネーションが成立した場合を B，レシーブボールが乱れ
てコンビネーションが成立しなかった場合を C とした。

２）ゲーム状況におけるスパイカーの移動・助走間の動き

　　の分析項目
　①スパイカーの動きの観点からの分析項目
　スパイカーの動きの観点からは，味方チームのレシーブ
インパクト直後の接地から踏切足の離地までに行われたス
パイカーの両足の接地及び離地時間を，1/30 秒毎に記録，
分析した。ステップの捉え方については，先の研究 30）で
は片足が接地している間を 1 ステップとして分析してい
たのに対し，本研究ではスパイカーの動きをより正確に分
析するために，離地時間も含めて検討する必要があると考
え，片足接地後，次の足が接地するまでを 1 歩として分析
を進めた。さらに，最後に接地した足を H1，それ以前を
順に H2 〜 H7 として分類整理した（図 2）。また，各歩の
踵の位置をデジタイズし，2 次元 DLT 法（Frame － Dias Ⅳ）
により各歩の距離を算出後，速度を求めた。

　　　　：左足 　　　　：右足 　H＝歩

H2H5 H4H6 H3 H1

ネット

図 2　ステップの分類

②ゲーム状況を局面化するための分析項目
　第 1 局面はレシーブインパクトからトス動作開始，第 2
局面はトス動作開始からトス動作終了，第 3 局面はトス動
作終了から踏切足が離地するまでとした。第 2 局面（セッ
ターからの情報収集）のトス動作開始からトス動作終了に
ついては次のように定義した。局面構造 3）における導入
局面とは，主要局面での最適な開始状態を作るための動作
であり，トス動作では腕の挙上がなされた後にボールへの
インパクトが起こることから，トス動作の開始は腕の挙上
開始とし，トス動作の終了は今回の分析では動作自体での
区切りを付けることが困難であったためトスインパクトの
0.33 秒（10 コマ）後とした。

３）ゲーム状況におけるスパイカーの助走の動き
　いつ，どのようなゲーム状況の時にスパイカーがどのよ
うなステップを踏んでいるかを具体的に検証するために，
ゲーム状況の局面化で用いた区切りをもとに分析検討を
行った。まず，スパイカーの各歩に要した時間，距離をも
とに時間経過に伴う速度変化のグラフを作成し，次にセッ
ターのトス動作開始及び終了時間をもとに X 軸上に区切
りを入れ，各局面におけるスパイカーの動きを分析した。

4．結果及び考察

１）ゲーム状況について
　表 1 は Giba，Fei の各 2 ケースのゲーム状況を表したも
のである。レシーブ時間には違いがみられたが，レシーブ
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　　    H1の速度は距離が求められなかったため算出していない
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の距離はほぼ同じであった。また，トス時間すなわちトス
の速さは，Giba の攻撃の方がわずかに速いといえる。4 ケー
スともに，2 人のプレーヤーがそれぞれ得意とする攻撃（レ
フト平行，ライト平行）であった。

表 1　ゲーム状況
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表 1 ゲーム状況 

C1：サーブレシーブからの攻撃，C3：C1 に対する反撃以降の攻撃 

試技名 Complex レシーブ評価 レシーブ時間(秒) トス時間(秒) レシーブの距離（m)

G-1 C1 Ａ 1.62 0.89 5.75

G-2 C3 Ａ 1.12 0.89 6.16

F-1 C1 A 1.45 0.99 5.71

F-2 C1 Ｂ 1.91 1.19 5.16

表 4 ゲーム状況の局面化 

試技名
①

レシーブ

インパクト（秒）

②

トス動作

開始（秒）

③

トス

インパクト（秒）

④

トス動作

終了（秒）

⑤

踏切

（秒）

③－②

腕の挙上

所要時間(秒）

②－①

第1局面

所要時間（秒）

④－②

第2局面

所要時間（秒）

⑤－④

第3局面

所要時間（秒）

G-1 0.00 1.12 1.62 1.95 2.11 0.50 1.12 0.83 0.16

G-2 0.00 0.73 1.12 1.45 1.68 0.39 0.73 0.72 0.23

F-1 0.00 1.02 1.45 1.78 2.11 0.43 1.02 0.76 0.33

F-2 0.00 1.49 1.91 2.24 2.71 0.42 1.49 0.75 0.47

２）スパイカーの動きの観点からの分析結果及び考察
①各歩の所要時間について　                          　
　表 2 は Giba の平行 2 ケース，Fei の平行 2 ケースについて，
各歩に要した時間を表したものである。レシーブインパク
ト後から踏切までに要した歩数は 5 〜 7 歩であった。

表 2　各歩（H）の所要時間（秒）

試技名 H7 H6 H5 H4 H3 H2 H1

G-1 0.33 0.20 0.53 0.40 0.33 0.13 0.17

G-2 0.46 0.20 0.33 0.26 0.36 0.10 0.20

F-1 - - 0.40 0.59 0.66 0.13 0.20

F-2 0.36 0.10 0.53 0.59 0.59 0.20 0.23

　Giba のケース（G-1，G-2）では，各歩の所要時間の最
大値は 0.53 秒，最小値 0.10 秒であった。H2 において最
小値を示しており，最後の踏み込みがほぼ同時に行われて
いることが窺える。また，H1 から H3，H6 では各歩の所
要時間はほぼ同じだが，H4，H5，H7 で違いがみられた。
　Fei のケース（F-1，F-2）では，各歩の所要時間の最大
値は 0.66 秒，最小値 0.10 秒であった。Giba に比べて Fei
の歩数が少ない理由として，Fei はサーブレシーブに参加
しないため，味方のレシーブインパクト時点では既にスパ
イクを打つための場所に移動していること，さらに H4，
H3 で足を長く接地することで少ない歩数での調整を可能

にしていることが考えられる。H1 と H4 においては 2 ケー
スともに各歩の所要時間はほぼ同じであった。
②各歩の距離について　
　表 3 は Giba の平行 2 ケース，Fei の平行 2 ケースにつ
いて，各歩に要した距離を表したものである（H1 は測定
困難であった）。それぞれのケースで H3 において最大値
を示した。H3 は踏切前の左足であり，最後の一歩が大き
く踏み出された結果，それまでの歩幅より大きい値を示し
たと考えられる。

表 3　各歩（H）の距離（m）

試技名 H7 H6 H5 H4 H3 H2 H1

G-1 0.54 1.40 1.14 1.40 2.07 0.65 -

G-2 0.85 1.02 0.97 1.42 1.80 0.63 -

F-1 - - 0.59 0.38 1.55 0.79 -

F-2 0.38 0.85 0.43 0.26 1.37 0.77 -

　Giba のケース（G-1，G-2）では，各歩に要した距離の
最大値は 2.07m，最小値 0.54m であった。
　Fei のケース（F-1，F-2）では，各歩に要した距離の最
大値は 1.55m，最小値 0.26m であった。H4 でほとんど移
動がみられなかったのは，Fei はサーブレシーブに参加し
ないため，あらかじめスパイクを開始できる位置にいて，
H4 に当たる右足を接地し，その後 H3 に当たる左足を近
くに接地させていることが理由として挙げられる。しかし
ながら，F-2 のケースでは，F-1 のケースとは異なって移
動をしているが，F-1 と同様 H4 で最小値を示しているこ
とから，移動を伴う場合，移動を伴わない場合でも H4 の
歩幅は小さいといえる。
③各歩の速度について       　　        
　図 3 は Giba の平行 2 ケース，Fei の平行 2 ケースにつ
いて，各歩の速度を表したものである。Giba のケース（G-1，
G-2）では，各歩の速度の最大値は 7.05 m/ 秒，最小値 1.63 
m/ 秒であった。また各ケースでは H7 で最小値を示した。

図 3　各歩（H）の速度
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2 ケースともに H6 で速度が上がった後，H5 で速度は落ち，
その後 H4 で再び速度が上がっていた。H5 での速度低下
と H4 からの速度上昇は，助走の加速局面を表していると
考えられる。                                   
  Fei のケース（F-1，F-2）では，各歩の速度の最大値は
8.54m/ 秒，最小値 0.43m/ 秒であった。F-2 のケースでは
H6 で速度が上がった後，H5，H4 で速度は落ち，その後
H3 で再び速度が上がっていた。F-1 のケースにおいても
F-2 のケースと同様，H4 で速度が落ち，H3 で速度が上がっ
ていたことは，Giba のケースと同様に助走の加速局面を
表していると考えられる。
④助走の特定について
  Giba について①から③を整理すると，① H3 以降に要し
た時間はほぼ同じである，また② H5 以前に要した距離に

は違いがある，さらに③ H4 から速度が上昇することが明
らかとなった。これらのことから，H5 は移動の終了であ
ると同時に助走開始のタイミングを計るステップ，すなわ
ち助走 1 歩目のタイミングステップ，スピードが加速す
る H4 は助走 2 歩目のランニングステップ，H3 はホップ，
H2，H1 は踏切であると考えられる。
　Fei について①から③を整理すると，① H5 に要した時
間には違いがある，また② H4 の歩幅は小さい，さらに③
H3 から速度が上昇することが明らかとなった。これらの
ことから，H4 は移動の終了であると同時に助走 1 歩目で
あるタイミングステップ，H3 はホップ，H2，H1 は踏切
であると考えられる。Fei ではランニングステップにあた
るステップはみられなかった。
３）ゲーム状況の観点からの分析結果及び考察

図 4　局面毎のスパイカーの動き

直線：局面の区切り，長鎖線： トスインパクト，①：第1局面，②：第2局面，③：第3局面，Tim.S：タイミングステップ，Run.S：ランニングステップ，Hop：ホップ

H1については速度が算出できなかったためH2と同速度として点線で示した
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図 1 スパイカーの移動・助走の動き 

助走開始前の準備
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表 1 ゲーム状況 

C1：サーブレシーブからの攻撃，C3：C1 に対する反撃以降の攻撃 

試技名 Complex レシーブ評価 レシーブ時間(秒) トス時間(秒) レシーブの距離（m)

G-1 C1 Ａ 1.62 0.89 5.75

G-2 C3 Ａ 1.12 0.89 6.16

F-1 C1 A 1.45 0.99 5.71

F-2 C1 Ｂ 1.91 1.19 5.16

表 4 ゲーム状況の局面化 

試技名
①

レシーブ

インパクト（秒）

②

トス動作

開始（秒）

③

トス

インパクト（秒）

④

トス動作

終了（秒）

⑤

踏切

（秒）

③－②

腕の挙上

所要時間(秒）

②－①

第1局面

所要時間（秒）

④－②

第2局面

所要時間（秒）

⑤－④

第3局面

所要時間（秒）

G-1 0.00 1.12 1.62 1.95 2.11 0.50 1.12 0.83 0.16

G-2 0.00 0.73 1.12 1.45 1.68 0.39 0.73 0.72 0.23

F-1 0.00 1.02 1.45 1.78 2.11 0.43 1.02 0.76 0.33

F-2 0.00 1.49 1.91 2.24 2.71 0.42 1.49 0.75 0.47
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①ゲーム状況の局面化　
　先述した手続きをもとに，まず第 2 局面の始まりである
トス動作開始すなわちセッターの腕の挙上時間をみると各
ケース共にレシーブ時間との関わりがあることがわかる。
しかしながら，トスインパクトまでの腕の挙上時間をみる
と 0.39 〜 0.50 秒となり，ほぼ一定の時間を要していると
いえる。第 2 局面はこの時間に 0.33 秒を加えたものであ
るため，どのケースでも第 2 局面にかかる時間はほぼ一定
であるといえる。また，各局面の所要時間は表 4 に表した
とおりとなった。
②局面化したゲーム状況の分析結果
　まず，スパイカーの各歩に要した時間，距離をもとに時
間経過に伴う速度変化のグラフを作成した（H1 は次に接
地する足が存在しないため距離を算出していない）。次に，
表 4 に示したセッターの動作をもとに X 軸上に局面の区
切りを入れ図 4 を作成した。その後，各局面におけるスパ
イカーの動きについて，先行研究の検討から整理した内容
と実際のゲーム中に出現した動きを比較，検討した。
　G-1 のケースでは第 1 局面は H7（左），H6（右），H5（左）
にあたり，サイドステップを用いて移動している。第 2 局
面は H4（右），H3（左），H2（右）にあたり，ランニン
グのような動きで助走した後，踏み込みを開始していた。
第 3 局面は H1（左）にあたり，左足を引き付けて踏み込
みを行っていた。
　G-2 のケースでは第 1 局面は H6（右），H5（左），ツー
ステップを用いて移動を，第 2 局面は H4（右），H3（左），
H2（右）と，ランニングに似た動きで助走した後，踏み
込みを開始していた。第 3 局面は H2（右），H1（左）に
あたり，左足を引き付けて踏み込みを行っていた。
　つまり，Giba は第 1 局面で 1 〜 2 歩，サイドステップ
やツーステップを用いて助走が開始できる位置に移動し，
助走 1 歩目となる左足でタイミングステップを行ってい
た。そして，第 2 局面で助走 2 歩目となる右足でランニ
ングステップ，その後，左足でホップを行った後，第 3 局
面で踏み込みを行っていた。Giba の場合，セッターの腕
の挙上前に助走が開始されていた。
　F-1 のケースでは第 1 局面は H5（左），H4（右）と，
歩くように移動を行い，第 2 局面は H4（右），H3（左），
同じく歩くように助走を開始し，第 3 局面では H2（右），
H1（左）で，踏み込みを行っていた。
　F-2 のケースでは第 1 局面は H7（右），H6（右），H5（左），
H4（右）で，ツーステップを用いて移動を行い，第 2 局
面は H4（右），H3（左）と，歩くように助走を開始した後，
左足を長く接地させ，第 3 局面は H2（右），H1（左）で，
踏み込みを行っていた。
　つまり，Fei は第 1 局面で 1 〜 3 歩，歩くようにあるい
はツーステップを用いて助走が開始できる位置に移動し，
助走 1 歩目となる右足でタイミングステップを行ってい
た。そして，第 2 局面で左足を長く接地させてホップを行っ

た後，第 3 局面で踏み込みを行っていた。Fei の助走開始
も Giba と同様セッターの腕の挙上前で助走が開始されて
いた。また，トスインパクト時にはホップの左足が接地し
ていた。
③先行研究との比較
　先行研究の検討から明らかになった各局面におけるスパ
イカーの動きと実際のゲーム中のスパイカーの動きは以下
のように整理され，共通点と相違点が明らかとなった。
　共通点としては第 1 局面で助走開始前の準備（移動）を
行っていること，第 3 局面でボールの落下点に入り踏切を
行っていることである。

表 5　先行研究と実際のスパイカーの動きとの比較

局面 先行研究 Giba Fei

第1局面 助走開始前の準備・構え
助走開始前の移動

（サイドステップ，ツーステップ）
タイミングステップ

助走開始前の移動
（歩き，ツーステップ）
タイミングステップ

第2局面 タイミングステップ
ランニングステップ

ホップ
ホップ

第3局面
落下地点へ入る
ランニングステップ

ホップ

落下地点へ入る
ホップ

落下地点へ入る
ホップ

　相違点として一つ目に挙げられるのが，助走の 1 歩目
であるタイミングステップについてである。先行研究では
タイミングステップは第 2 局面で述べられていたのに対し
て，Giba と Fei は第 1 局面で行っていた。これは両選手
が打ったトスが先行研究で想定されたトスよりも飛行時間
が短いためではないかと推察される。速いトスに助走開始
を間に合わせるためにはセッターの腕が上がった後の第 2
局面ではなく，セッターの腕が上がる前の第 1 局面で助走
開始のタイミングを計る，すなわち，タイミングステップ
を行う必要性があると考えられる。
　二つ目は助走 2 歩目のランニングステップ及びホップに
ついてである。先行研究ではランニングステップ及びホッ
プは主として第 3 局面で述べられていたが，Giba のラン
ニングステップは第 2 局面の早い段階，すなわちセッター
のトスインパクト前には完了しており，ホップはトスイン
パクト付近で行われていた。Giba のランニングステップ
とホップが第 2 局面でみられたのは，ブラジルのトスが速
いことに加え，セッターと Giba との間で絶妙なコンビネー
ションが成立していたからであると考えられる。つまり，
Giba はセッターの腕の挙上とほぼ同時か直後にランニン
グステップを行った後，トスの飛行軌道を予測してホップ
を行っていたと考えられ，自動化された運動をためらうこ
となく遂行していることが窺える。これはセッターが要求
通りのトスを上げる技術を持っているからこそ実現可能で
あり，セッターと Giba の間で成立していたコンビネーショ
ンはいわゆる阿吽の呼吸と呼ばれるものに相当する理想の
かたちである。Fei においてはランニングステップは行わ
れておらず，第 2 局面のトスインパクト前にホップが開始
されていた。ランニングステップがみられなかったのは，
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タイミングステップ（右足）を行った後，ホップの始まり
の足である左足を長く接地させて踏み込みに移るという独
特のスタイルを持っていることが理由として考えられる。
また，Fei のホップがセッターの腕の挙上の後，Giba と同
じくトスの飛行軌道を確かめる前に開始されていることか
ら，Fei とセッターとの間においても独自のコンビネーショ
ンが成立していると推察される。さらに，助走の歩数につ
いて両選手を比較すると，Giba は Fei が一歩で行うとこ
ろを二歩で助走し，同じ時間内に多くの歩数を確保してい
ることから，Giba はより速いトスに対応できる高度な技
術を持っている可能性が高いと考えられる。以上の結果を
みるとコンビネーションプレーとは，互いの動きの特徴を
十分に把握したセッターとスパイカーの明確な予測の上に
成り立つ技術と考えられる。

5．結　　　　論

　本研究では味方レシーブ時からのスパイカーの動きをス
パイカーの視点に置き換えゲーム状況を 3 つの局面に分け
た。さらに，助走開始を特定し，助走の役割に応じた各ス
テップがいつ・どのように行われていたのかを明らかにし
た。コンビネーション攻撃はセッターの技量とスパイカー
の技量が掛け合わせられるものの，今回得られた結果はス
パイカーの技術として助走 1 歩目のタイミングステップに
特徴的な動きを示していた。全ケースにおいて第 1 局面で
タイミングステップが開始され，特に Giba は第 2 局面に
入る前に終了していた。第 1 局面で助走開始の情報を素早
く収集し，助走 2 歩目以降のステップに入るこの時点が，
早い攻撃を成立させる重要なポイントとなるであろう。ま
た，ボールへの対応のための動きであるランニングステッ
プ及びホップがトス動作の主要局面である第 2 局面で行わ
れていたことは，第 2・3 局面の区切りを便宜的にトスイ
ンパクト 0.33 秒後とした操作的な問題があるものの，セッ
ターのトスの再現性への信頼感の表れであると推察され
た。さらに，Giba のように速いトスを打つ際にも助走 2
歩目であるランニングステップを用いることは Giba の技
術であり，スパイク助走の技術目標とも考えられた。
　しかしながら，今回のケースは速いセカンドテンポの攻
撃であり，初心者及び中級者が抱える問題を直接的に解決
していない。そもそもゲーム中とスパイク練習の違いは，
連続した状況からか限定された状況からトスが始まるかで
あろう。本研究の結果からコンビネーション攻撃を行うた
めのセッターとの関係は助走 1 歩目にあり，2 歩目以降の
動きは予測されたトスボールに対する対応の動きと考えら
れたことから，助走 1 歩目と助走 2 歩目以降の間にはそ
の動きを導き出す情報の違いがあり，ここに「打てるはず
のスパイク」とそのスパイクが「打てなくなる」境界があ
ると考えられないだろうか。すなわち，ゲーム中にレシー
ブ位置から助走開始地点まで移動し，そして助走を始める

までの間の技術（助走 1 歩目）が存在すると考えられる。
言い換えると，熟練者は助走 2 歩目以降の視覚的情報であ
るボールへの対応の動きの再現性が高いからこそ，移動か
ら助走を始めるまでの間のタイミングステップが引き出さ
れ，ゲーム中の連続した状況からでもスムーズにスパイク
が打てるのではないかと考えられる。ゆえに，初心者及び
中級者のスパイク技術の向上にはまずボールへの対応の動
きを図るスパイク練習，すなわち視覚的情報がボールに絞
られた移動を伴わないダイレクトスパイクのような練習状
況の設定が有効ではないかと考える。

注記
1） スパイク動作に関する研究は参考文献に示した 4）〜

7），9），15），23），24），28），29），計 10 編であった。
2）過去に発刊された指導書の内，直接本研究に関係する

も の は 参 考 文 献 に 示 し た 1），2），8），10） 〜 14），
17）〜 22），25），26），34），計 17 編であった。
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