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 Infatti, le oscillazioni possono essere di diverse entità a seconda della condizione 

nella quale vogliamo considerare il soggetto: nellôequilibrio statico avremo dei limiti di 

oscillazione ristretti; mentre nellôequilibrio dinamico i limiti saranno più ampi 

(Meraviglia, 2005). 

La condizione nella quale si trova un soggetto in posizione eretta è quella di 

ñpendolo inversoò (Fig.2), dove lôarticolazione tibio-tarsica funge da perno mentre tutto 

il resto del corpo coincide con la massa oscillante (Bricot, 1998). Come ci suggerisce lo 

schema del pendolo inverso in relazione alle oscillazioni di un soggetto in posizione 

eretta, possiamo capire come la condizione di equilibrio sia estremamente instabile.  

Infatti sono sufficienti minime forze interne o 

esterne perché il CoP venga spostato dal punto 

ideale del poligono di appoggio. Questa 

condizione di continuo mutamento delle forze 

agenti necessita di un adattamento del sistema 

posturale, sempre in atto al fine di mantenere il 

baricentro allôinterno della base dôappoggio e 

quindi,  una corretta postura nellôasse verticale. 

      

   

Il sistema tonico posturale, definito in alcuni testi, come sistema tonico-posturale fine 

ha il compito di assicurare queste funzioni al nostro organismo (Gagey, 1997). 

 

1.1.1 Il sistema tonico posturale 

Da un punto di vista funzionale, si può determinare come ñresponsabileò della 

postura umana, in un soggetto sano, un sistema integrato, chiamato sistema tonico 

posturale. Il sistema è un insieme funzionale multimodale, comprende: occhi, apparato 

vestibolare, appoggi plantari, propriocettori. È fondamentale unôintegrazione per 

assicurare che il sistema possa comprendere questi sottoinsiemi e metterli in relazione 

tra loro (Gagey, 1997). Il sistema tonico-posturale ha tre principali funzioni: il 

mantenimento della stazione eretta antigravitaria, la stabilizzazione multisegmentaria e 

lôequilibrio nel movimento. 

Figura 2-Il pedolo inverso 
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encefalico, con un tempo di latenza più lungo. Per integrare il sistema quindi c è 

bisogno di molte strutture: la formazione reticolare, il cervelletto, i nuclei striati, la 

corteccia parietale e frontale. Per quanto riguarda lôequilibrio e la postura il sistema 

integra le informazioni derivanti da occhio, vestibolo, apparato locomotore e apparato 

stomatognatico (Alloatti G. et al., 2002). 

Il piede, grazie alle sue afferenze ed efferenze partecipa alla formazione di circuiti 

nervosi di retroazione, la quale efficacia dipende dal tempo di latenza di risposta del 

circuito stesso. Tale intervallo di tempo dipende soprattutto dalla lunghezza del tragitto 

delle vie del circuito e dalla velocità di conduzione degli elementi che lo compongono. 

Quando nellôequilibrio si confrontano le varie vie afferenti che convergono sui 

motoneuroni del controllo del piede, si constata che le vie afferenti somestesiche del 

piede sono le più rapide. 

Le afferenze vestibolari scatenano risposte con tempi di latenza di circa 80 ms, 

mentre le afferenze somestesiche hanno tempi di latenza inferiori ai 50 ms.  

La deafferentazione parziale del piede conduce allôinstabilit¨. Ad esempio lôanestesia 

plantare negli uomini induce a turbe del cammino e sensazioni permanenti 

dôinclinazione del corpo dal lato non anestetizzato. 

Possiamo quindi affermare che per lôuomo, in quanto bipede, il piede rivesta una 

fondamentale funzione nel mantenimento dellôequilibrio e pu¸ essere definito come 

organo dellôequilibrio per eccellenza (Villeneuve, 1998).  

 

1.3 Il concetto di stabilità 

Finora si è parlato di equilibrio, facendo riferimento alla capacità coordinativa 

speciale dellôuomo, grazie alla quale, esso riesce a mantenere la postura, che si 

modifica, inevitabilmente sia in statica che in dinamica. In questôottica si può quindi 

definire equilibrio statico, la capacit¨ di mantenere il CoP allôinterno dellôarea della 

base dôappoggio; equilibrio dinamico, la capacità di mantenere una determinata 

posizione con il corpo in movimento; equilibrio in volo, la capacità di mantenere una 

posizione idonea agli obiettivi in una condizione in cui non vi siano contatti con il 

suolo.  
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* Lunghezza dello Statokinesigramma (STKG) (Fig.9);  

 

 

 

 

 

 

 

* Quoziente di Romberg (rapporto fra S90 a occhi chiusi e S90 ad occhi chiusi, in 

%); 

* Posizione media del CoP e le sue componenti: frontale (Xmoy) e sagittale 

(Ymoy) (Fig.10);  

 

 

 

 

 

 

Inclinazione dellôasse maggiore dellôellisse; 

* Lunghezza dello STKG in rapporto alla superficie (LFS); 

* Velocità media degli spostamenti del CoP; 

* Variazione della Velocità in funzione di Ymoy (VFY);  

* Componenti spettrali della frequenza nei due assi (FFTX, FFTY); 

* Auto ed intercorrelazione (ACX, ACY, ICXY); 

* Ampiezza media dei picchi della trasformata di Fourier (FFT) delle escursioni 

sagittali in funzione del tempo (ANO2Y);  

* Ampiezza media dei picchi della trasformata di Fourier (FFT) delle escursioni 

frontali in funzione del tempo (ANO2X) (Rossato M. et al., 2013). 

 

 

 

Figura 9-STKG 

 

Figura 10-Xm, Ym 
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Inoltre grazie alle due pedane gemelle è possibile studiare le inter-correlazioni tra le 

oscillazioni dei due piedi in funzione del tempo. 

La pedana Cyber-Sabots™ è costituita da: 

* Sabots (Fig. 14): due piattaforme dinamometriche gemelle che permettono lo 

studio differenziato dei due piedi, e anche dellôavampiede rispetto al tallone. 

Sulla loro superficie sono disegnate varie impronte, relative alle diverse taglie di 

piede così da facilitare il posizionamento dei soggetti sopra le piattaforme.  

Le misurazioni si effettuano a piedi nudi e grazie allôisolamento termico della 

superficie della pedana si garantisce di eliminare i possibili effetti galvanici dalla 

misurazione;       

 

 

 

 

 

* Piattaforma di Bessou (Fig. 15), una piattaforma basculante propriocettiva, essa 

permette le misurazioni per la stabilometria 

dinamica e le sue oscillazioni sono antero-

posteriori. Questa piattaforma crea 

lôinstabilit¨ necessaria allôattivazione di 

alcuni meccanismi sensoriali che non si 

attiverebbero con la misurazione statica 

(Bessou et al., 1997);        

* Dima di posizionamento, sulla quale posizionare i Sabots (Fig. 16). Questa 

permette di scegliere, a seconda delle esigenze, di posizionare i piedi a 30°, con 

una distanza di 2 cm tra i talloni, oppure paralleli. 

Figura 14-Sabots (SprintIT Srl) 

Figura 15-Piattafotma di Bessou 

Figura 16-Dima di posizionamento (SprintIT Srl) 
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2. La propriocezione  

Attraverso la propriocezione, lôuomo cerca di trovare il suo equilibrio.  

Egli vive in uno stato di continua instabilità e lotta costantemente contro la gravità.  

Ha, però, a disposizione un gran numero di recettori che lo informano sullo stato nel 

quale si trova e le capacità di adattarsi allôambiente circostante in ogni momento. 

 

2.1 Cos’è la propriocezione  

La prima definizione che abbiamo del termine propriocezione risale al 1906 quando 

Sherrington, neurofisiologo e patologo inglese la descrisse partendo dalla 

classificazione dei recettori periferici in base allôorigine dello stimolo (Riva et al.,1999).  

Il concetto di propriocezione si è molto modificato nel corso degli anni e lo si può 

definire come lôinsieme delle funzioni deputate al controllo della posizione e del 

movimento del corpo, sulla base delle informazioni rilevate da recettori periferici 

denominati propriocettori.  

 

2.2 I recettori periferici 

I recettori periferici sono terminazioni nervose o cellule le quali captano le influenze 

delle diverse forme di energia agenti sullôorganismo e le trasformano in segnali che 

vengono trasmessi dai nervi ai centri superiori in modo tale da essere avvertite e se 

necessario essere confrontate con esperienze pregresse.  

Sherrington distingue i recettori periferici in:  

* ESTEROCETTORI, essi sono sensibili 

agli stimoli provenienti dallôambiente 

esterno. Tra questi troviamo i recettori 

visivi e i recettori cutanei (Fig. 17), che 

si dividono in quattro tipi: recettori SAI 

(ñdischi di Merkelò), recettori RA 

(ñcorpuscoli di Meissnerò), recettori Figura 8-Esterocettori cutanei 
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* I recettori periferici, già descritti; 

* Il midollo spinale  

* Il tronco dellôencefalo 

* Il cervelletto 

 

Il midollo spinale  

Il midollo spinale si estende, allôinterno della colonna vertebrale dalla base cranica 

alla prima vertebra lombare, non occupandola per tutta la sua lunghezza. 

Esso ha una duplice funzione, attraverso i motoneuroni costituisce la via obbligata 

per il controllo dei muscoli ricevendo i segnali che regolano il movimento dalle strutture 

superiori attraverso i tratti discendenti, inoltre è considerata anche la porta dôingresso 

dellôinformazione somatosensoriale, o livello pi½ periferico dôintegrazione, in quanto i 

circuiti nervosi dei riflessi spinali collegano le vie dôingresso e dôuscita senza 

lôintervento di livelli superiori. 

La parte sensoriale e la parte motoria del midollo spinale sono connesse tra loro e 

formano circuiti neuronali intrinseci al midollo spinale in grado di organizzare 

movimenti riflessi, come il riflesso da stiramento, il riflesso di retrazione, il riflesso 

tendineo del Golgi. 

In sezione, il midollo spinale (Fig.20) si presenta anatomicamente con una parte più 

interna di sostanza grigia, costituita da pirenofori di cellule 

nervose, circondata da uno spesso rivestimento dato dalla 

sostanza bianca, formata da fasci di fibre mieliniche. La 

sostanza grigia ha la forma di una H maiuscola in cui si 

distinguono le corna anteriori e quelle posteriori. 

I neuroni del corno anteriore sono detti motoneuroni e sono 

di due tipi: 

* Alfa, più grossi e quindi con velocità di conduzione molto alta (70/120 m/sec) 

che innervano le fibre muscolari cui portano lôimpulso nervoso tramite la placca 

motrice. 

Figura 20-Il midollo spinale 
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3.2.2.1 Il training propriocettivo 

Riscaldamento/mobilizzazione 

Davanti allo specchi, seduti a terra con le gambe distese: 

¶ griffare le dita dei piedi ed estendere; 

¶ cavizzare la pianta del piede e ritornare in appoggio normale; 

¶ flesso-estensione della caviglia; 

¶ flesso-estensione delle dita dei piedi; 

¶ inversione-eversione del piede; 

¶ circonduzione della caviglia. 

Lo stesso protocollo veniva proposto davanti allo specchio da in piedi, appoggiando il 

piede a terra o tenendolo sollevato. 

 

                         

       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Foto 1 Foto 2 

Foto 3 Foto 4 
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Fronte alla spalliera, in piedi, mani in presa allôaltezza delle spalle, braccia distese: 

¶ appoggio bipodalico, gambe distese: staccare i talloni da terra e sollevarsi sugli 

avampiedi; 

¶ idem senza le mani in presa alla spalliera; 

¶ sollevare la gamba destra parallela a terra (ginocchio a 90°), sollevamenti  

sullô avampiede sx, idem con avampiede dx; 

¶ idem senza le mani in presa alla spalliera; 

¶ balzi laterali cambiando piede dôappoggio e mantenere lôequilibrio per alcuni 

secondi. 

La stessa sequenza è stata eseguita anche davanti allo specchio per esercitare la 

funzione dellôequilibrio. 

                                   

      Foto 7        Foto 8  

Foto 3 Foto 6 
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         Foto 9      Foto 10 

 

      

    Foto 11            Foto 12 
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  Foto 17                 Foto 18 

 

 

 

            

      Foto 19     Foto 20 
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Esercizi in coppia: 

¶ uno di fronte allôaltro, per mano, un soggetto in appoggio a terra su un piede, il 

compagno in appoggio bipodalico su un attrezzo, mantenere lôequilibrio; 

¶ idem cambiando piede; 

¶ idem cambiando ruolo; 

¶ idem cambiando attrezzo; 

¶ idem con entrambi i soggetti in appoggio su attrezzi diversi; 

¶ idem con entrambi i soggetti in appoggio monopodalico, sopra lôattrezzo. 

Percorsi con attrezzi diversi (mattoncini, tavolette propiocettive rettangolari con asse 

centrale, o tonde con appoggio centrale, dischi gonfiabili e materassini impilati) in 

appoggio bi e monopodalico (Fig. 26). 

 

  

 

 

Defaticamento/stretching 

Esercizi di stretching analitici e globali per lôarto inferiore.  

Figura 26-Esempio di percorso 

Dischi gonfiabi 
 

Mattoncini Materassini impilati Tavolette 

propriocettive 

Foto 29 Foto 30 
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3.2.3. Analisi statistiche 

I valori dellôangolo di spin ottenuti attraverso il Test di Fukuda in T0 e T1 sono stati 

raccolti e, successivamente, è stata creata una statistica descrittiva. 

Allo stesso modo, sono state realizzate le tabelle per i dati raccolti dalla pedana 

Cyber-Sabots
TM

. 

Per entrambe le statistiche descrittive è stato utilizzato il programma SPSS Statistics 

19.0. 

Dopo aver raccolto i dati e costruito le statistiche descrittive, è stata operata una 

prima selezione, conservando quelli più semplici da interpretare e capire.  

Di tutti i dati acquisiti, quindi, si è tenuto conto solo di cinque: 

1. Superficie dell’ellisse di confidenza (S90), che include il 90% degli spostamenti 

del CdP durante lôacquisizione, (lo scarto di errore del 5% avviene sia sullôasse 

delle X che delle Y). È abbastanza corretto considerare una piccola area come 

sinonimo di poco squilibrio ed una grande area di molto squilibrio. Essa, quindi 

esprime la precisione del sistema posturale ed è misurata in mm
2
; 

2. Lunghezza dello statokinesigramma (Longr), il quale è costruito unendo i punti 

dello spostamento del CdP registrati durante lôacquisizione. Tale lunghezza è 

misurata in mm ed è la somma delle lunghezze di molti piccoli segmenti di 

lunghezza e direzione diversa. È possibile trovare, in unôarea di confidenza 

piccola, una grande lunghezza e quindi una grande attività motoria; 

3. Variazione di velocità (Var.Vit), è la media delle velocità che vengono registrate 

(velocità/tempo). Essa è espressa in relazione alla frequenza di campionamento 

ed al tempo di registrazione. Quando la velocità è omogenea la variazione della 

velocità è minore, al contrario, quando la variazione risulta molto alta indicherà 

un sistema di controllo instabile, il quale necessita di molti adattamenti per 

mantenere lôequilibrio. La variazione di velocità è misurata in mm
2
/sec

2 
ed è un 

parametro non dipendente dalla volontà; 

4. Distribuzione del peso corporeo (AVG, TALG, AVD, TALD), misurata in % su 

avampiedi destro e sinistro e su talloni destro e sinistro.  

Questi dati evidenziano le asimmetrie di carico e rappresentano i vettori di 

oscillazione al suolo. AVG sta per avampiede sinistro, TALG per tallone 
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Tab. II-STATISTICHE DESCRITTIVE DEI DATI RILEVATI IN MODALITA STATICA AD 

OCCHI APERTI (STAT.OA) IN T0 (PRE). 

Parametro N Minimo Massimo Media Deviazione std. 

Xmoyen 12 -9,501 17,920 4,60850 8,675701 

Ymoyen 12 13,78 36,40 26,4225 5,99071 

EcartX 12 1,967 6,845 3,72475 1,401686 

EcartY 12 3,301 8,838 5,27367 1,664267 

DistMoy 12 4,542 10,440 6,53992 1,875760 

Surface 12 122,20 496,30 268,2750 128,64456 

Longr 12 366,0 737,7 560,208 127,9249 

LongrX 12 179,7 504,4 324,775 99,6948 

LongrY 12 278,5 562,1 387,142 89,6186 

LFS 12 ,711 1,635 1,14258 ,273150 

Pente 12 50,250 168,600 95,60000 33,109868 

VitMoy 12 7,149 14,400 10,93800 2,495131 

VarVit 12 26,13 117,30 57,1333 28,18633 

VFY 12 -3,840 2,574 -,42433 2,146861 

VInstMoy 12 8,791 17,920 13,18733 3,073589 

AN02X 12 10,460 43,470 23,86917 10,607969 

AN02Y 12 14,270 54,930 30,72917 10,904538 

Wx005Hz 12 4,0 15,0 9,750 3,2228 

Wx052Hz 12 3,0 10,0 6,083 2,3533 

Wx2MaxHz 12 1,0 3,0 1,833 ,8348 

WxTotHz 12 14,0 27,0 18,917 4,6213 

Wy005Hz 12 9,0 20,0 14,583 3,5280 

Wy052Hz 12 4,0 10,0 6,500 1,9771 

Wy2MaxHz 12 1,0 4,0 2,417 ,9962 

WyTotHz 12 17,0 30,0 24,583 4,9260 

Wz005Hz 12 1,0 7,0 3,167 2,3677 

Wz052Hz 12 1,0 4,0 2,000 ,9535 

Wz2MaxHz 12 17,0 34,0 23,333 5,6138 

WzTotHz 12 22,0 41,0 29,500 8,0284 

AVG 12 ,199 ,276 ,22542 ,020917 

TalG 12 ,215 ,320 ,25733 ,033279 

AVD 12 ,190 ,309 ,25375 ,036913 

TalD 12 ,204 ,318 ,26167 ,035681 

Ppieds 12 -4,882 8,889 1,01808 3,583262 

IVV 12 -,2920 ,2410 -,024083 ,1565430 

IntCorGD 12 ,636 ,951 ,84908 ,086815 
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Tab. III-STATISTICHE DESCRITTIVE DEI DATI RILEVATI IN MODALITA STATICA AD 

OCCHI CHIUSI (STAT.OC) IN T0 (PRE). 

Parametro N Minimo Massimo Media Deviazione std. 

Xmoyen 12 -11,460 22,360 6,44683 9,939865 

Ymoyen 12 15,38 41,10 28,2875 9,00527 

EcartX 12 1,808 4,564 3,14633 1,004571 

EcartY 12 2,439 6,665 4,13308 1,123541 

DistMoy 12 3,167 7,653 5,25500 1,251205 

Surface 12 70,95 357,50 186,4025 85,37521 

Longr 12 367,6 863,7 624,075 171,7482 

LongrX 12 157,5 579,8 334,058 125,0298 

LongrY 12 289,2 682,2 454,217 130,4163 

LFS 12 ,716 1,544 1,10400 ,295218 

Pente 12 8,722 130,100 80,75767 38,784084 

VitMoy 12 7,180 16,870 12,18717 3,353149 

VarVit 12 19,32 131,80 71,5658 38,92668 

VFY 12 -,413 6,833 3,27108 2,559947 

VInstMoy 12 8,421 19,810 14,65233 4,147276 

AN02X 12 9,479 36,100 19,74408 7,479416 

AN02Y 12 11,600 32,170 22,24417 7,787847 

Wx005Hz 12 4,0 13,0 8,667 3,0251 

Wx052Hz 12 2,0 11,0 5,667 2,9644 

Wx2MaxHz 12 ,0 5,0 2,167 1,3371 

WxTotHz 12 9,0 30,0 17,417 6,1712 

Wy005Hz 12 7,0 19,0 13,000 3,8376 

Wy052Hz 12 4,0 14,0 8,250 2,7675 

Wy2MaxHz 12 1,0 5,0 3,333 1,2309 

WyTotHz 12 16,0 34,0 25,667 6,0653 

Wz005Hz 12 ,0 9,0 3,000 2,4495 

Wz052Hz 12 1,0 7,0 2,417 1,7816 

Wz2MaxHz 12 17,0 37,0 24,667 7,2780 

WzTotHz 12 19,0 47,0 31,083 9,9860 

AVG 12 ,181 ,264 ,22850 ,026569 

TalG 12 ,183 ,327 ,24567 ,040415 

AVD 12 ,195 ,327 ,26250 ,045870 

TalD 12 ,202 ,345 ,26125 ,042879 

Ppieds 12 -4,598 8,351 ,57258 3,469181 

IVV 12 -,1400 ,1360 -,032667 ,0903673 

IntCorGD 12 ,717 ,950 ,84583 ,080808 

QRBGSurf 12 43,87 126,70 74,7392 30,97248 

QRBVV 12 70,52 241,10 125,9825 55,76823 
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Tab. IV-STATISTICHE DESCRITTIVE DEI DATI RILEVATI IN MODALITA DINAMICA AD 

OCCHI APERTI (DYN.OA) IN T0 (PRE). 

Parametro N Minimo Massimo Media Deviazione std. 

Xmoyen 12 -9,284 16,860 3,70358 7,995454 

Ymoyen 12 34,30 70,22 53,7650 10,49001 

EcartX 12 3,343 8,192 5,40275 1,660995 

EcartY 12 6,427 19,450 11,04650 3,914542 

DistMoy 12 7,549 21,030 12,38933 3,919794 

Surface 12 319,70 2244,00 893,1250 528,35345 

Longr 12 420,4 850,9 686,383 120,1753 

LongrX 12 158,4 446,2 344,600 85,9098 

LongrY 12 354,9 675,6 517,517 96,1253 

LFS 12 ,332 1,273 ,86942 ,224350 

Pente 12 71,550 113,900 89,21083 10,552138 

VitMoy 12 16,420 33,230 26,80833 4,695088 

VarVit 12 145,80 639,90 351,3333 151,86594 

VFY 12 -12,060 10,670 -,27525 7,913930 

VInstMoy 12 21,330 41,350 32,54917 5,892435 

AN02X 12 16,350 38,360 28,90417 6,794093 

AN02Y 12 9,653 40,630 26,00442 10,469221 

Wx005Hz 12 4,0 20,0 11,167 5,6542 

Wx052Hz 12 3,0 14,0 9,583 3,7285 

Wx2MaxHz 12 1,0 5,0 3,083 1,0836 

WxTotHz 12 10,0 39,0 25,250 9,3335 

Wy005Hz 12 10,0 47,0 19,500 10,1399 

Wy052Hz 12 8,0 22,0 14,833 3,9734 

Wy2MaxHz 12 3,0 10,0 5,083 2,0652 

WyTotHz 12 23,0 80,0 40,750 14,1622 

Wz005Hz 12 1,0 34,0 12,250 9,3237 

Wz052Hz 12 5,0 60,0 28,667 16,5218 

Wz2MaxHz 12 42,0 228,0 127,833 65,4770 

WzTotHz 12 50,0 323,0 169,750 85,7726 

AVG 12 ,201 ,347 ,27975 ,043128 

TalG 12 ,168 ,244 ,19908 ,024036 

AVD 12 ,235 ,358 ,30633 ,033451 

TalD 12 ,155 ,300 ,21283 ,049521 

Ppieds 12 -7,576 10,030 ,84733 4,916446 

IVV 12 -,6160 ,3840 -,084333 ,2613713 

IntCorGD 12 ,542 ,964 ,86275 ,123006 
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Tab. VI-STATISTICHE DESCRITTIVE DEI DATI RILEVATI IN MODALITA STATICA AD 

OCCHI APERTI (STAT.OA) IN T1 (POST). 

Parametro N Minimo Massimo Media Deviazione std. 

Xmoyen 12 -11,070 17,030 3,03000 7,691088 

Ymoyen 12 17,19 45,88 31,5325 9,07529 

EcartX 12 2,169 5,847 3,55683 1,118511 

EcartY 12 2,659 7,361 4,92042 1,610340 

DistMoy 12 4,395 8,529 6,21492 1,378776 

Surface 12 134,30 337,60 224,5500 75,09344 

Longr 12 349,8 672,9 504,525 101,4050 

LongrX 12 147,7 428,5 282,033 82,0345 

LongrY 12 266,5 479,0 355,883 66,5074 

LFS 12 ,765 1,406 1,05958 ,189019 

Pente 12 58,97 173,20 106,4883 37,16027 

VitMoy 12 6,832 13,140 9,85242 1,979221 

VarVit 12 18,63 84,46 45,6492 18,82707 

VFY 12 -6,719 ,896 -2,63483 2,785197 

VInstMoy 12 8,083 16,040 11,87492 2,410730 

AN02X 12 11,340 36,610 21,74500 7,837172 

AN02Y 12 12,70 53,62 28,7500 11,74901 

Wx005Hz 12 5 13 9,00 2,486 

Wx052Hz 12 2 8 5,17 1,946 

Wx2MaxHz 12 1 3 1,83 ,835 

WxTotHz 12 9 24 16,75 4,475 

Wy005Hz 12 7 19 12,58 2,875 

Wy052Hz 12 4 10 6,42 2,065 

Wy2MaxHz 12 1 3 2,25 ,754 

WyTotHz 12 14 30 22,33 4,579 

Wz005Hz 12 1 6 2,83 1,899 

Wz052Hz 12 1 4 1,92 ,996 

Wz2MaxHz 12 16 32 23,33 5,263 

WzTotHz 12 19 41 29,08 7,669 

AVG 12 ,191 ,308 ,24858 ,037568 

TalG 12 ,144 ,320 ,23767 ,042666 

AVD 12 ,224 ,329 ,26658 ,032168 

TalD 12 ,139 ,338 ,24492 ,046289 

Ppieds 12 -7,588 7,642 ,44358 4,266806 

IVV 12 -,2120 ,1520 -,012083 ,0890949 

IntCorGD 12 ,752 ,984 ,88392 ,075505 

 

  



















 
 

58 
 

In generale, si può affermare che i soggetti, dopo le 6 settimane di training 

propriocettivo, abbiano avuto dei miglioramenti per quanto riguarda la stabilità. 

Parametri come la lunghezza dello statokinesigramma e la variazione della velocità si 

sono, infatti, abbassati in modo significativo, in diverse modalità di acquisizione. 

Lôabbassamento medio dei valori della lunghezza dello statokinesigramma, in 

modalità statica ad occhi aperti, dinamica ad occhi aperti e dinamica ad occhi chiusi, 

indica che i soggetti, dopo il training, compiano uno spostamento minore, allôinterno 

della loro superficie dôappoggio (Grafici 1-2-3-4). Per quanto riguarda la variazione 

della velocità, invece, possiamo affermare che i soggetti ora dissipano meno energia per 

rimanere in stazione eretta (Grafici 5-6-7-8). Un abbassamento medio dei valori della 

Variazione della Velocità (Var.Vit) indica un sistema di controllo più stabile, in 

modalità statica ad occhi aperti e dinamica ad occhi chiusi. 

Il parametro superficie (Surface) è migliorato solo nella modalità DYN.OA, quindi in 

questa situazione, i soggetti compiono i loro spostamenti in una superficie meno ampia 

per il mantenimento della stazione eretta. 

Il cambiamento di parametri come Avampiede sx (AVG), Tallone sx (TalG), 

Avampiede dx (AVD) indica uno spostamento medio del carico del peso corporeo sulla 

pedana stabilometrica, che, come si è detto in precedenza, distingue il carico in 

avampiede e tallone dx e avampiede e tallone sx. 

In modalità statica ad occhi aperti è stata riscontrata una diminuzione del carico 

corporeo su avampiede sx; nella statica ad occhi chiusi, la diminuzione è avvenuta su 

avampiede e tallone sx; in dinamica ad occhi aperti è diminuito il carico in avampiede 

dx.  

Per il parametro Indice Variazione di Velocità (IVV) è stato effettuato il T-test per 

campioni appaiati analizzando le differenze tra le rilevazioni in T0 e T1 dei valori 

assoluti dei dati registrati, in quanto, come per i gradi del Fukuda, ciò che si voleva 

evidenziare era uno spostamento o unôavvicinamento ad un valore di riferimento, in 

questo caso, lo 0. Tale analisi, comô¯ riportato nella tabella XIV, non ha mostrato alcuna 

significatività statistica (p-value > 0,05).   
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Grafico 5-Differenza media VAR.VIT  in 

modalità STAT.OA (sig. statistica,  

p-valueÒ0,05) 

 

 

 

 

 

 

Grafico 7-Differenza media VAR.VIT in 

modalità STAT.OC (p-value>0,05) 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

Grafico 6-Differenza media VAR.VIT in 

modalità STAT.OC (p-value>0,05) 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

Grafico 8-Differenza media VAR.VIT in 

modalità STAT.OC (sig. statistica,  

p-valueÒ0,05) 
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