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2.3. MOCHI - Griffhaltungen

Neben den Stellungen (DACHI) haben die Griffhaltungen eine zentrale Bedeutung fiir die daraus
folgenden Techniken und Bewegungen.

In dem Kapitel MOCHI werden wir die grundlegenden Griffhaltungen im HANBO-JUTSU besprechen.
Die genauen Kenntnisse haben einen grofRen Einfluss auf die Ausfiihrungen der Basistechniken oder
KATA sowie KUMITE.

Es werden hier nur die Grundformen der Grifftechniken besprochen, zu denen auch andere
Varianten und Modifikationen moglich sind. Deren genauen Erlduterungen und Beschreibungen
wirden jedoch den Rahmen dieses Buches sprengen, wobei zum Teil auch die notwendige
technische Relevanz nicht gegeben ist.

Man unterscheidet bei den Griffen nach

- Einhindig (KATATE-MOCHI)
- Beidhandig (RYOTE-MOCHI)
- Andere Griffe (TOKU-MOCHI)

Die beidhdndigen Griffe (RYOTE-MOCHI) werden noch einmal unterschieden in jene mit dem
Drittelgriff:

- SANTO BUN

und jene, bei denen der beidhandige Griff (RYOTE-MOCHI) an einem Punkt des HANBO anliegt

- ISSHO

Aufbauend zur Stoffsammlung MOCHI folgen in den nachsten Kapiteln die Themen: Griffwechsel
(MOCHIKAE=Kapitel 2.3.2) und Seitenwechsel (NANAMEKAE=Kapitel 2.3.3).

Zudem am Ende des Kapitel 2.3.1 eine wissenschaftliche Abhandlung zum Thema ,, SAN TO BUN*,
dem Wesen des 3-Drittelgriff.
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Abbildung 1: Systematik der Griffhaltungen
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2.3.1 KATATE-MOCHI: Die einhandigen Griffe

KATATE-MAE-MOCHI: Vorwartsgriff einhandig

Das ist ein oft gewahlter Griff. Der HANBO wird mit einer Hand gefasst. Wobei ein Drittel des HANBO
nach hinten zeigt und zwei Drittel des HANBO nach vorne.

KATATE-USHIRO- MOCHI: Riickwartsgriff einhandig

Das Gegenstiick zu dem KATATE-MAE-MOCHI ist der KATATE-USHIRO-MOCHI. Dabei zeigt nun ein
Drittel des HANBO nach vorne und zwei Drittel des HANBO nach hinten.
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KATATE-IPPON-MOCHI: Griff mittig einhdndig

Beim KATATE-IPPON-MOCHI fasst eine Hand die Mitte des HANBO. Diese Grifftechnik wird oft beim
Schwingen des HANBO oder beim Ubergeben angewandt. Eine echte technische Relevanz liegt bei
diesem Griff nicht vor, da man aus dieser Grifftechnik nur schwer Krafte transferieren kann.

WICHTIG!! Die Namensgebung innerhalb der Klammer, z.B. (einhdndig), bezeichnet die Grifftechnik
noch genauer. Wird aber bei der normalen Anwendung der Nomenklatur in der Regel weggelassen.
Ist aber sehr hilfreich, um die Techniken noch genauer und verstdndlicher zu definieren.

V2023-04-04 beta V 0.76 KKD
Rainer Seibert www.kobudo.de



2.3.2 RYOTE-MOCHI (SAN TO BUN): Die beidhandigen Griffe (3-Drittel)

Das Merkmal dieser Techniken ist, dass beide Hinde den Hanbo in einer ,Dreidrittel Griff
Technik (SAN TO BUN)“ fassen.

(RYOTE) GYAKUTE — MOCHI: nattirlicher Griff

Bei diesem Griff zeigen beide Daumen zueinander. Die Daumen umschlieRen den HANBO komplett
und ergeben so einen sicheren Griff:

Dieser Griff ist die Basis Grifftechnik innerhalb des HANBO-JUTSU.
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(RYOTE) HONTE — MOCH]I: natdurlicher Griff rechts oder links

Bei dem HONTE MOCHI zeigen beide Daumen, aus Sicht des BUDO-KA, in eine Richtung. Beide nach
rechts (MIGI) oder beide nach links (HIDARI). Es ist die gleiche Griffhaltung wie beim BO. Eine
klassische Dreidrittel Griffhaltung.

Diese Griffhaltung kommt in der Anwendung nicht so hdufig zum Einsatz, z.B. aber im TSUKI KIHON.

MIGI — HONTE — MOCHI HIDARI — HONTE — MOCHI
naturlicher Griff rechts naturlicher Griff links
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(RYOTE) GYAKU - GYAKUTE — MOCHI: umgekehrter naturlicher Griff

Der GYAKU-GYAKUTE-MOCHI ist eine Variante des GYAKUTE-MOCHI. Nur das hier die beiden
Daumen nach auflen zeigen. Dieser Griff kommt nicht so oft vor. Hat aber sicher seine technische
Relevanz. Eine typische Anwendung ist im HANBO KAITEN-KIHON (3. Kyu) die 5. Technik.

WICHTIG!! Die Namensgebung innerhalb der Klammer, z.B. (RYOTE), bezeichnet die Grifftechnik
noch genauer. Wird aber bei der normalen Anwendung der Nomenklatur in der Regel weggelassen.
Ist aber sehr hilfreich, um die Techniken noch genauer und verstdndlicher zu definieren.
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2.3.2 RYOTE-ISSHO(#%)-MOCHI: beidhindige Griffe (punktformig)

Das Merkmal dieser Techniken ist das beide Hinde den HANBO an einem Punkt fassen.
unabhangig ob vorne, hinten oder in der Mitte.

(RYOTE) MAE - ISSHO - HONTE — MOCH]I: Punktférmiger Griff vorwarts

Dieser Griff zahlt zu den wichtigsten innerhalb dieser Technikgruppe. Der Griff ist MAE, wenn beide
Daumen in Richtung zum langen Stockende zeigen. Das ist die Grundhaltung um einen RYOTE-O-FURI
(groRer Schlag) auszufihren.

Diese Griffhaltung kommt in der Anwendung sehr haufig zum Einsatz.
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(RYOTE) USHIRO - ISSHO - HONTE — MOCHI: Punktférmiger Griff rickwarts

Natdrlich ist auch hier eine USHIRO Variante moglich. Der HANBO-Griff ist USHIRO, wenn beide
Daumen in Richtung zum kurzen Stockende zeigen.

Auch hier gibt es diverse Anwendungen, die aber nicht so relevant sind wie die MAE-Version. Die
USHIRO-HONTE-MOCHI Griffhaltung findet bei Zugtechniken (HIKI) Anwendung oder Blocktechniken,
welche am Unterarm angelegt werden.
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(RYOTE) ISSHO - GYAKUTE — MOCHI: Punktférmiger Griff — Daumen zueinander

Der RYOTE-ISSHO-GYAKUTE-MOCHI kommt sehr oft in der Anwendung vor, z.B. dann, wenn man aus
dem GYAKUTE-MOCHI eine Hand von MAE nach USHIRO schiebt und dadurch einen Peitschenschlag
ausfihrt. Die Endposition ist dabei RYOTE-ISSHO- GYAKUTE-MOCHI, unabhangig davon ob die Hande
am |deal Punkt der Drittelhaltung stoppen, oder wie bei der UKE-KUMITE 3 (Rutsch-Rutsch) bis zum
duBeren Ende rutschen.

Interessanterweise wird bei dieser Technikgruppe nicht nach MAE und USHIRO unterschieden.
Ubung:

Wenn man z.B. den RYOTE-ISSHO-GYAKUTE-MOCHI an die linke Seite hilt, ist es eine USHIRO
Variante. Nun den HANBO auf die rechte Seite drehen. Dann wird es zur MAE-Version. Das lange
Ende zeigt nach vorne. Ob MAE oder USHIRO wird definiert auf welcher Kérperseite man die
Grifftechnik anwendet.

Auf den BUDO-KA bezogen: MAE Auf den BUDO-KA bezogen: USHIRO
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(RYOTE) ISSHO-GYAKU-GYAKUTE-MOCHI
Punktférmiger Griff - Daumen auseinander

Dieser Griff ist denkbar und auch anwendbar. Hat aber keine groRe technische Relevanz.

RYOTE) ISSHO-IPPON-HONTE-MOCH]I: Punktférmiger Griff - mittig

Dieser Griff ist denkbar und auch anwendbar. Hat aber keine grol3e technische Relevanz.

WICHTIG!! Die Namensgebung innerhalb der Klammer, z.B. (RYOTE), bezeichnet die Grifftechnik
noch genauer. Wird aber in der normalen Anwendung und Nomenklatur in der Regel weggelassen.
Ist aber sehr hilfreich, um die Techniken noch genauer und versténdlicher zu definieren.
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2.3.3 Die Gruppe der anderen Griffe: TOKU-MOCHI

TOKU-MOCHI, oder einfach, andere Griffe. Darunter fallt alles, was man rein theoretisch machen
kénnte, aber in der normalen Anwendung keine solche Relevanz hat, um diese Techniken hier als
eigene Stoffsammlung aufzufiihren. Die tiefergehende Analyse sind Themen fir hohergraduierte
DAN-Trager.

So zum Beispiel die offene flache Hand bei der ersten Technik HANBO KAITEN oder letzte Technik
HANBO KIHON 5. Kyu. Die offene Hand unterstiitzt eine KATATE TECHNIK und es ist keine
Grifftechnik, schon aus dem einfachen Grund, weil kein Griff erfolgt. Es ist eine einfache passive
Unterstilitzung einer Technik. Ein TOKU-MOCHI aus der Gruppe der SHUTO-TOKU-MOCHI.

Aus diesem Grund wiirde es den Rahmen dieses Buches sprengen, wenn diese Technikgruppe noch
intensiver behandelt wiirden.

Trotzdem werden alle Griffe benannt, um auf héchster Ausbildungsebene zu verstehen, von was man
spricht. Der einfache Schiler muss sich nicht mit dieser Nomenklatur befassen. Das Thema
interessiert betrachten, aber nicht vertiefen. Daflir haben wir die Technik Serie, welche dann zu den
einzelnen Themen noch weiter in die Tiefe geht. Die Formen werden dort dann analytisch betrachtet.

Hier ein paar Beispiele:
SHUTO-MOCHI

Diese MOCHI steht fur Techniken, bei denen ein Griff eine offene Hand beinhaltet. Wie bereits weiter
oben erwahnt, ZEREMONIE: DAN-RYOKO-NO-KAMAE, HANBO KAITEN, in einer anderen Anwendung
in der KANJO.

Man kénnte innerhalt dieser MOCHI Gruppe die Techniken noch weiter aufsplitten. Je nachdem wie
die offene Hand am HANBO anliegt.

Die ganze Stoffsammlung der SHUTO-MOCHI bezeichnet man als SHUTO-TOKU-MOCHI. Eine einzelne
Technik kénnte der MAE-SHUTO-MOCHI sein (HANBO KIHON 5. KYU letzte Technik).

Beispiel: Start Sequenz HANBO KAITEN
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Noch ein paar Beispiele aus dem Bereich des NANAME-KAE

SHIYO-MOCHI = angewandte Grifftechniken, keine Grundform, da zerlegbar
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EIZO-MOCHI = gespiegelter Griff

JUJI-MOCHI = gekreuzter Griff

A
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UE-MOCHI = entspannter Griffwechsel, beide Handflachen zeigen nach oben

SHITA-NI-MOCHI = gespannter Griffwechsel, beide Handflachen zeigen nach unten

V2023-04-04 beta V 0.76 KKD
Rainer Seibert www.kobudo.de



2.3.4 Warum ,1/3 — 2/3 — Griff“ im HANBO JUTSU?
Eine physikalische Betrachtung
(von Tom KAUFMANN, BUDOKAI-SOBERNHEIM)

Bereits seit langem wird im Hanbo—Jutsu der ,,Drittel-Griff” gelehrt. Dies ist auf eigene Erfahrungen
zurtickzufihren.

Wer mit dem Hanbo trainiert weil3, dass viele Techniken (z.B. TE-KAITEN > Handrollen) aber auch
Schlage (KO-FURIs) durch diesen Griff optimiert werden.

Doch was ist der Grund des Gefiihls fiir den optimalen Griff?

Unter Betrachtung der Geschwindigkeit des Hanbo, ware der Griff ganz am hinteren Ende am besten.
Das vordere Hanboende erreicht somit den maximalen Speed.

Wird jedoch das Tragheitsmoment (also die nétige Kraft, um den Hanbo zu beschleunigen) beachtet,
so ware es optimal, den Stock genau in der Mitte zu fassen.

Ist es also eine Uberlagerung der dargelegten Phianomene, die uns zum Drittelgriff fihrt?

Diese Frage kann durch eine physikalische Erlduterung beantwortet werden.

Doch hierzu werden Einschrankungen bendtigt:

1) im Folgenden wird nur ein KO-FURI zur Seite betrachtet

2) der Drehpunkt befindet sich auf der Mittelachse des Stocks
3) seine Drehachse befindet sich senkrecht zur Mittelachse

4) der Durchmesser des HANBOs wird nicht in Betracht gezogen

Grundlagen zur Berechnung:
Tragheitsmoment J
J=1/3*m*|?
Bahngeschwindigkeit v
v=w*r
Rotationsenergie

Erot=%*.l*w2
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Legende: Einheit:

J Tragheitsmoment kg * m?]
m Masse [ke]

| Lange des Stocks [m]

v Bahngeschwindigkeit s/t [m/s]

(s = zurlickgelegter Weg; t = Zeit)

w Winkelgeschwindigkeit [w] [1/s]
r Radius [m]
Erot Rotationsenergie [kg*m?/s?]

Der Stock wird nun zwischen seinem Mittelpunkt und dem hinteren Ende gegriffen. Das passive Ende
wird als Lj; das aktive, dessen Bahngeschwindigkeit betrachtet wird, als L..

L »le L2 >
< L >
Bahngeschwindigkeit

Bahngeschwindigkeit bei w = const.

v=w*r -> v=w*l,

|1+|z=| --> |z=|—|1

Daraus folgt: v=w * (I1-1,)

Um dies als Funktion darstellen zu kénnen, wird fir l; = x * | eingesetzt. Die Gleichung wird
anschliefend umgeformt.

v=w* (I-x*I) | Term-Umformung
v/w*l)=1-x
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Die Funktionsvorschrift zur grafischen
Darstellung lautet f(x) =1 - x.

Diese veranschaulicht den
Geschwindigkeitsverlauf des aktiven Endes bei
Veranderung der Griffposition und
Winkelgeschwindigkeit = const.

Die exakte Griffposition wird durch den Abstand
zum passiven Ende des Stocks beschrieben. Da
dieser als Vielfaches der gesamten Lange des
Stocks angegeben wird, gilt der Graph fiir
unterschiedliche Stocklangen.

Die Funktion ist linear (siehe Abbildung (2))

Tragheitsmoment

4

2

M T A I N O S |

@ ol 4 .6 .8

Abbildung 2: Funktionsgraph f(x) = 1-x

Jges = J1 + )2
Jges= Y3 *my* 12 + s *my * 12
), = 1% my * 1,2

= (m*1?) /(3% 1)

-12:1/3*m2*|22

= (m2*1%) /(3% 1)

Daraus folgt: Jges = /3 * m/1 * (133 + (I - 1,)3)

| erweitert mit I1/11

| erweitert mit 1/l,

|Einsetzen von m/l=my/li=my/ |,

|Einsetzenvon i+ L =12 L =1-1;

Um dies als Funktion darstellen zu kénnen, wird fir l; = x * | eingesetzt. Die Gleichung wird

anschlieBend umgeformt.

f(x) = J/(m*P? = Y3 —x+x?

(Gl. 2)
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Die Funktion ist nun als Parabel dargestellt, also eine nach oben gedffnete, gleichmaRige Kurve.

Sie beschreibt den Verlauf des Tragheitsmoments bei veranderter Griffposition (siehe Abbildung (2))

Wie auch bei der vorherigen Grafik, wird die exakte Griffposition durch den Abstand zum passiven
Ende des Stocks beschrieben. Da dieser als Vielfaches der gesamten Lange des Stocks angegeben
wird, gilt der Graph fiir unterschiedliche Stocklangen.

Das Tragheitsmoment ist am geringsten, wenn sich die Griffposition in der Mitte befindet (IPPON-
MOCH]I).

Bahngeschwindigkeit unter Berlicksichtigung des Tragheitsmoments

Hierbei ist die konstante GroRe die Energie (Erot). Diese Konstante besteht in einer
proportionalen Abhdngigkeit zur eingesetzten Kraft.

Allerdings kommt man ebenfalls zum gleichen Ergebnis, wenn die Kraft als Konstante
eingesetzt wird und nicht die Energie.

Ist die vom Handgelenk geleistete Kraft nicht tGiber den ganzen Bewegungswinkel
gleichbleibend, so behalt der Rechenansatz dennoch seine Richtigkeit, da der Verlauf der
Kraft unabhangig ist vom Tragheitsmoment.

Das heift, die Rechnung ist fiir jede Griffposition gleich.
Die Energie entspricht der Arbeit, die vom Handgelenk ausgeht.

Whand = Erot = const.

Erot=%*)*wW2 > w?=(Eet*2)/) |Einsetzenvonw=v/r
(v/r)*=(Et*2) /) | Termumformung
V2=(Eot*2%*r?) /) |Einsetzenvonr=1-1;

V2=(Erot*2*(|_ll)z)/J

|Einsetzen von J =1/3* m/1 * (123 + (I - 11)?)
(s. Gl 2))

Daraus folgt:
V= [Erot * 2% (I=12)*] / [3*m/1* (I3 +(1- 1)) ]

Vereinfacht: v = [Erot * 6 * | * (1 =11)2] / [m* (1.3 + (1 - 11)3]
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Die Funktionsvorschrift lautet

f(x) = [V(6) * (1-x)] / [V + (1-x)* ) ]

In dieser Grafik sieht man, dass die maximale Geschwindigkeit /3 hat.

Bei x = /3 hat das kurze (passive) Ende einen Abstand von /3 * | zum Drehpunkt. Dies ist
der Drittel-Griff, siehe Abbildung (3)

Das heifSt: Wird diese Griffhaltung bei einem Schlag angewandt, wird die maximale
Auftreffgeschwindigkeit bei gleichem Energieeinsatz erreicht.

Ergebnis

Aus diesen Berechnungen erhalt man folgendes Ergebnis:

Wird der Stock im Drittel-Griff gehalten, wird wegen des geringen Tragheitsmoments die
maximale Bahngeschwindigkeit erreicht.

Wenn nun das passive Ende (also /3 des Stocks) abgesagt wird, verkleinert sich das
Tragheitsmoment, die Bahngeschwindigkeit wird vergroRert.

Wirde man den Stock wieder in der Drittel-Position greifen, so erzielt man wiederum die
maximale Bahngeschwindigkeit bei kleinem Tragheitsmoment.

Und so weiter.

Doch bezieht man jetzt seine eigene Erfahrung mit ein, so wird klar, dass das Ergebnis nicht
korrekt ist.

Ist bei der Berechnung unbemerkt ein Fehler aufgetreten?

Bei kontinuierlicher Verkirzung des Hanbos entsteht keine unlimitierte fortgesetzte
VergroRRerung der Bahngeschwindigkeit.

Eine Erklarung dafir bietet uns die menschliche Anatomie.

Die Flexibilitdat des Handgelenks erreicht eine bestimmte Maximalgeschwindigkeit, mit der es
den Stock drehen kann. Wird diese Grenze erreicht, so kann die fortlaufende Verkirzung des
Stocks nicht mehr fortgeflihrt werden.

Die Steigerung der Geschwindigkeit ist nur so lange ausfihrbar, bis die groRtmaogliche
Winkelgeschwindigkeit der Hand erreicht ist.
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Je kleiner der Stock, desto kleiner ist auch die Bahngeschwindigkeit des Hanboendes.

Verwendet man jedoch einen diinneren Stock, so ist das Tragheitsmoment zwar geringer,
aber es gibt kein Bahngeschwindigkeitswachstum.

Eine weitere Reduzierung des Tragheitsmoments wiederum verschlechtert den
Wirkungseffekt der Waffe, da die komplette Energie dem Stock nicht mehr Gbermittelt
werden kann (d.h. er kann nicht mehr beschleunigt werden.).

Doch daraus lasst sich schliefSen, dass gerade bei den leichten Waffen eine Erhéhung des
Tragheitsmoments, durch die Griffhaltung, erwiinscht ist, um moglichst viel Energie durch
sie Ubertragen zu kénnen (z.B. Tessen).

Da das Erreichen der Maximalgeschwindigkeit vom verfligbaren Drehwinkel abhangig ist, gilt
die Uberlegung tiber den Drittelgriff fir den HANBO und groRere Stockwaffen (BO) beinahe
ohne Limit.

Je kleiner der Drehwinkel, desto ausschlaggebender ist der Effekt des Drehmoments.

Kann und sollte man eine ,,optimale Waffe” berechnen?

Die Moglichkeit der Berechnung einer optimalen (Stock)Waffe besteht.

Dazu muss man Folgendes allerdings noch in Betracht ziehen

» vom Korper abhangende GroRRen:
Maximalgeschwindigkeit und Kraftverlauf der Drehbewegung des Handgelenks

» genauer Einsatz:
zur Verfligung stehender Drehwinkel und Platz

Da der Hanbo jedoch allgemein einsetzbar sein sollte, ist die Berechnung nach diesen
Kriterien nicht besonders zweckdienlich.

Ganz im Gegenteil: Jeder Kobudoka sollte seine Stockwaffe aus eigenem Gefiihl heraus und
aufgrund selbst gemachter Erfahrung aussuchen.

Die vielen verschiedenen Anwendungsgebiete lassen sich mathematisch und physikalisch
schwer bestimmen.

V2023-04-04 beta V 0.76 KKD
Rainer Seibert www.kobudo.de



Abbildungen

Abbildung (2)
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