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Key word

« ZE% (posture)

« BT Y ~O—)U (postural control)

- ZEIEMEENEFE (kinetic chain)

« SMELEENFHIEIZR /N ELESDHIEN R

« Feedfoward /Feedback

« BRI body schema/body image
 EFNFE

- RUB/HBV

« IND VX (Steady state, Proactive, Reactive)




23 « FEDER

| &l

it

| |

C

=
=3

A) (DILE-
UCDOCDOD LBEATEZZ

[

Al

Lm

[T

BNVEITIZERAMEST posture to posture

L)/ NS — V(I ZEZ (s

o

o



23] « HEADER

¢ Z2ZDIDDIE [mechanicall 2—EE [PRGER] DEIE
(Z2HE « EBHE)

BB o JHENC [XPXBERNDNINE
(NDUR RBRB., J14—FI4JD—F « Jog—F/NvDM#Eetc)

4
(imi

& PRI RDOHITEIN D D
=EEFMECH U TCELIBRICE< CENTED




il

 Bim (D8ske) BVIC. Hind 0 Lo
y BEomE0E= 2L DT HIEA
;o

y ;

.-._,r' ..I".r

ff / |
I
r ;
N E\
_l_.-"' ___.-' E
_.I'

SED N COIUMZEBDORR .

5 N R COVIZEBDRGF

=

T 13

19

Kinetic Chain
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