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1. 要旨

2. 背景と特徴

3. 理論

4. 実装と例

5. 結論

目標

Activity Model について，概要，理論の枠組み，実装例を理解する



1. ☿
論文全体の要旨と概要
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Åアクティビティ（通勤，通学，買い物，交際…）についての予測理論

Å移動はアクティビティの派生需要

Å移動を生じさせるアクティビティについて，様々な時間的，空間的，家庭的

制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

Activity Model の導入

PART1：アクティビティモデルの概要と理論

PART2：アクティビティモデルの実装例(STARCHILDモデル)と適用例



2. ὂρ
2.1背景

2.2 アクティビティモデルの特徴

2.3 従前の方法との比較
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Ex. 四段階推定法

É従前の交通需要予測の方法：ЕзАФЦ˔І

各モデルの統合性

時空間の解像度

時間の概念

発生集中，分布，分担，配分

各モデルが独立，下位モデルが上位モデルに影響なし

→交通政策の実施時に，誘発交通が考慮できない

集計されたOD表が基になる

ゾーン単位，日ごとor時間帯ごと

時間の概念なし

静的

Ex.従前の手法では変化を見積もれない例

・ガソリンの利用規制→ 車の利用を控えて他の交通手段を利用

・フレックス制の導入→ 通勤時間や通勤方法の変化

2.1 背景
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Éアクティビティモデル：ЕзАФψᶨ χ

É従前の交通需要予測の方法：ЕзАФЦ˔І

Å アクティビティを明示的に扱う
Å 移動を生じさせるアクティビティについて，様々な時間的，空間的，家庭的制約の中
で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

2.1 背景

Å 各モデルが分離
Å 時空間の解像度が低い
Å 静的
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É特徴１：ϯϼГϰРГϰϬ ꜘ τӌΞ

ᴪ

ϯϼГϰРГϰ2
ֽᵓ ễע

ϯϼГϰРГϰ1
Ỡ

ӱ

ӱ

ӱ

2.2 アクティビティモデルの特徴

利用可能な時間内でアクティビティをスケジューリングする過程で，移動需要が自ずと発生
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ᴪ

ϯϼГϰРГϰ2
ֽᵓ ễע

ϯϼГϰРГϰ1
Ỡ

כּ

כּ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

É特徴２：ϯϼГϰРГϰχἋḧ ʼⱲḧ Ϭ ꜘ τӌΞ

2.2 アクティビティモデルの特徴

アクティビティを空間的，時間的に接続しなければならない
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ᴪ

ϯϼГϰРГϰ1.5
Μ

ϯϼГϰРГϰ2
ֽᵓ ễע

ϯϼГϰРГϰ1
Ỡ

כּ

כּכּ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

▫ⱧΥ Ψ ϩμθ
χπ Μ Ϭβϥ

É特徴３：ᾤ χϯϼГϰРГϰОЌ˔р τ

2.2 アクティビティモデルの特徴

個人のアクティビティスケジュール内での，アクティビティ間の相互作用を取り込む
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ᴪ

ϯϼГϰРГϰ1.5
Μ

ϯϼГϰРГϰ2
ֽᵓ ễע

ϯϼГϰРГϰ1
Ỡ

כּ

כּכּ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

仕事が早く終わった
ので買い物をする

É特徴４：ᴪ χЮрН˔ḧχ ῀⌠ Ϭ―

Ϭ►ΜθΜכּ

Ϭԁ τ ϓθΜ῀⌠
V ψּכϬ►ΠσΜ
V ψ ΨṑμοάσΪϦωσϣσΜ

2.2 アクティビティモデルの特徴

他の家族の行動が制約条件を与える
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ᴪ

ϯϼГϰРГϰ1.5
Μ

ϯϼГϰРГϰ2
ֽᵓ ễע

ϯϼГϰРГϰ1
Ỡ

כּ

כּכּ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

Μνʼςάπ

仕事が早く終わった
ので買い物をする

É特徴５：ϯϼГϰРГϰχ ♥ ›ϬὨ βϥ∑τ σᾢᵦϬ―

Ϭ►ΜθΜכּ

Ϭԁ τ ϓθΜ῀⌠
V ψּכϬ►ΠσΜ
V ψ ΨṑμοάσΪϦωσϣσΜ

ϯϼГϰРГϰ99
Ммϱτ“Ψ

VζϜζϜ ꜡πΦσΜϯϼГϰ
РГϰОЌ˔рψ ᵰ

V₯ӰΥỸ πΦσΜϯϼГϰР
ГϰОЌ˔рψ ԁ♪

2.2 アクティビティモデルの特徴

個人が区別できない選択肢は同一視し，選択肢集合の大きさを既存のモデルで扱えるサイズに
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Ex. 四段階推定法

É アクティビティモデル：ЕзАФψᶨ χ と捉える

各モデルの統合性

時空間の解像度

時間の概念

発生集中，分布，分担，配分

各モデルが独立

下位モデルが上位モデルに影響なし

集計されたOD表が基になる

ゾーン単位，日ごとor時間帯ごと

時間の概念なし

静的

活動発生，交通手段選択，目的地選択

などの各ステップを統合

一つの要素に関する意思決定が，他の

意思決定に影響する作用を考慮

家庭内の個人が単位，非集計

選択肢に関する時空間的な制約条件

を反映

個人間の相互作用を考慮

動的な交通状況を表現

ϯϼГϰРГϰЯДи

Ex.従前の手法では変化を見積もれない例

・ガソリンの利用規制→ 車の利用に対して制約条件をつける

・フレックス制の導入→ 通勤というアクティビティの実施時間を変える

2.3 従前の方法との比較
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Åアクティビティ（通勤，通学，買い物，交際…）を明示的に扱う

Å移動はアクティビティの派生需要

Å移動を生じさせるアクティビティについて，様々な時間的，空間的，家庭的

制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

Activity Model の導入 (vs. トリップベース)

個人単位の動的な行動の予測

2. ὂρ

2章のまとめ



3. 
3.1理論の枠組み

3.2 定式化

3.3 アクティビティの分類

3.4 効用の計算
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3.1 理論の枠組み

インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定
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インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

この人はアクティビティ1とアクティビティ2を行う

3.1 理論の枠組み
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インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

出発 到着

移動(徒歩)

開始 終了 出発 到着 開始 終了 出発 到着

移動(徒歩)アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

出発 到着

移動(車)

開始 終了出発 到着

移動(車)

開始 終了 出発 到着

移動(車)アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

移動(徒歩)

アクティビティのために移動が必要になる
移動に車を使うことで，アクティビティ2を行う時間が伸びる

3.1 理論の枠組み
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インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

出発 到着

移動(車)

開始 終了 出発 到着

移動

開始 終了 出発 到着

移動アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

出発 到着

移動(車)

開始 終了 出発 到着

移動

開始 終了出発 到着

移動アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

これらは出発時刻と到着時刻が違うだけで，同じアクティビティパターンとして認識される

3.1 理論の枠組み
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インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

出発 到着

移動(徒歩)

開始 終了 出発 到着 開始 終了 出発 到着

移動(徒歩)アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

出発 到着

移動(車)

開始 終了出発 到着

移動(車)

開始 終了 出発 到着

移動(車)アクティビティ1 アクティビティ2

ὸ

移動(徒歩)

各アクティビティパターンの効用を計算して，選択モデルのパラメータ推定
どのアクティビティパターンを選ぶか予測する

3.1 理論の枠組み
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

É 全体の流れ：ϯϼГϰРГϰФкϽжЭP ΤϣϯϼГϰРГϰОЌ˔рAP ϬὨ

ήϦθϯϼГϰРГϰОЌ˔р“ם
一連のアクティビティとその間の移動

ᾤ χϯϼГϰРГϰФкϽжЭ
特定の時間に完了させなければならないアクティビティ一覧

ᾤ τρμοᴦ σβϓοχϯϼГϰРГϰχІϾЅв˔и
移動手段の供給環境など制約を受ける

Ὠ ήϦθϯϼГϰРГϰχІϾЅв˔и
時空間内でアクティビティが接続されている
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

個人のアクティビティプログラムP を構成
するn個のϯϼГϰРГϰ ὥȟὥȟỄȟὥ ήϦοΜθϯϼГϰРГϰの集合ὤ ὤȟὤ

ᵰχϯϼГϰРГϰの集合ὢ ὢȟὢ

ᴪχᵰ ᴪχ

アクティビティの分類については3.3節で詳しく扱う
アクティビティを

planned/unplanned ＆ out-of-home/in -home
で分類することが一つのポイント
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

ᾤ χϯϼГϰРГϰФкϽжЭ
（実施するアクティビティ一覧）

P

ᴦ σβϓοχϯϼГϰРГϰОЌ˔р
（一連のアクティビティとその間の移動）

F

種々の制約条件を考慮
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

ᾤ Υ ꜡ΰοΜϥ ♥ ›
Å選択肢の数がF より少ない
Åすべてが別々の選択肢として区別できる
Å環境の制約と家庭の制約を反映
Å個人によって異なる
Å時間によっても異なる

Classification reduction process

ᴦ σβϓοχϯϼГϰРГϰОЌ˔р
Å制約を満たすものすべて
Åまだまだ多い
Åすべてを別々の選択肢として認識しいているとは限らない
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

j χ ϯϼГϰРГϰ

ᵰϯϼГϰРГϰ
Ⱳ⁭ Ⱳ⁭

ϯϼГϰРГϰ
χᵫ◐Ⱳ⁭

ϯϼГϰРГϰ
χ Ⱳ⁭

開始 終了 出発 到着 開始 終了

アクティビティj - 1 アクティビティj

ὸ

移動

É アクティビティパターンの要素

ί ὧ Ὠ Ὣ ί ὧ

位置■▒ 位置■▒
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3.2 定式化

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

É アクティビティパターンの時間依存性

開始 終了 出発 到着 開始 終了

アクティビティj - 1 アクティビティj

ὸ

移動

ί ὧ Ὠ Ὣ ί ὧ

位置ὰ 位置ὰ

Ὀ ὈὝȟ

ὡ

アクティビティまでのӱ Ⱳḧ：Ὕȟ Ὦ ρからὮへの移動時間

アクティビティを開始するまでの κⱲḧ：
アクティビティへの╥ᴥⱲḧ：

→
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3.3 アクティビティの分類

ᴪχᵰ ᴪχ

ϯϼГϰРГϰ

ᵰϯϼГϰРГϰ

É 効用の計算方法などが異なる

A

B C

ᴪχ πχʼꜛ χ ᵰϯϼГϰРГϰ

Å家の外でのスケジュールを設定した副産物として発生するアクティビティがある

Å家の中での予定アクティビティには待ち時間が存在しない

üこの効用は，家ですごす時間，および，一緒に家にいる家族の数と強く関係

Ex. 二つの連続したトリップを繋げないという判断をした場合，
自由に家にいるというアクティビティが生じる

家の中での予定アクティビティの待ち時間は，自由目的の予定外アクティビティ

予定を決め切らないこと
にも効用を持たせられる
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3.4 効用の計算

É 全体の流れ

アクティビティスケジュールὛによって
生じるϯϼГϰРГϰОЌ˔р

Е˔Ќиχ῟
A. 予定アクティビティへの参加と移動による効用
B. 予定外の家の外でのアクティビティへの参加と移動による期待効用
C. 予定外の家の内でのアクティビティへの参加と移動による期待効用

ᾤ τρμοχᴦ σβϓοχ ♥ ›
制約を満たすアクティビティパターンすべて

を選択
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3.4 効用の計算

A. 予定アクティビティ

予定アクティビティjに参加して費やされた時間Ὀの῟

アクティビティパターン内のj番目に位置する
予定アクティビティを完了するのに十分な時間があるᶎ

期待値

Å κⱲḧ：家の外での予定アクティビティへの待ち時間のみ負効用
Åӱ χ ῟ ：トリップ時間長いほど効用低，アクティビティの重要度が高いほど効用高

予定アクティビティに参加して得られる῟ χ›ὓ

効用

https://texclip.marutank.net/s=%5Cbegin%7Balign*%7D%0AE%5C%7B%20U(D_j)%20%5C%7D%20%3D%20U(D_j)%20%5Ccdot%20P_j%0A%5Cend%7Balign*%7D
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3.4 効用の計算

Åᶆ╓▒τνΜοʼ

アクティビティjに参加して費やされた時間Ὀの効用は，アクティビティを実行するのに十分な時間さえあれば，アク

ティビティの重要度(4段階)のみで決まる

出発 到着 終了

アクティビティj

ὸ

移動
Ὠ

ὈὉὝȟ

Ὡ

slack time : ωを移動時間の揺らぎと比較
ω大→ 遅れても大丈夫

アクティビティに参加
していられる最終時刻

↓

ÅϯϼГϰРГϰϬḁ βϥχτ σⱲḧΥΚϥΤ

移動時間のゆらぎを仮定： ȟ で一様分布

A. 予定アクティビティ

https://texclip.marutank.net/s=%5Cbegin%7Balign*%7D%0AE%5C%7B%20U(D_j)%20%5C%7D%20%3D%20U(D_j)%20%5Ccdot%20P_j%0A%5Cend%7Balign*%7D
https://texclip.marutank.net/#s=%5Cbegin%7Balign*%7D%0A%5Comega%20%3D%20e_j%20-%20%5B%20d_%7Bj-1%7D%20%2B%20E%5C%7B%20T_%7Bj%2Cj-1%7D%20%5C%7D%20%2B%20D_j%20%20%5D%0A%5Cend%7Balign*%7D
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3.4 効用の計算

B. 家の外での予定外アクティビティ

予定外アクティビティに遭遇して効用を得る確率
= “時間内に行くことができるアクティビティの数” の関数
= ¬ⱲἋḧФзЇЭχ º の関数

開始 終了 出発到着 開始 終了

アクティビティj アクティビティj+1

ὸ

移動

ί ὧ ί ὧ

位置 j 位置 j+1

Ὕȟ Ὕ ȟ
移動

位置kで予定外アクティビティができる

位置 k

アクティビティの場所と，アクティビティを
完了するのに必要な時間の，時空間上の分布

ⱲἋḧФзЇЭ

https://texclip.marutank.net/s=%5Cbegin%7Balign*%7D%0A%5Crho%20%3D%20%5C%7B%20(k%20%2C%20t)%5C%20%20%7C%5C%20%20c_j%20%2B%20T_%7Bkj%7D%20%5Cleq%20t%20%5Cleq%20s_%7Bj%2B1%7D%20-%20T_%7Bj%2B1%2Ck%7D%20%5C%7D%0A%5Cend%7Balign*%7D
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3.4 効用の計算

B. 家の外での予定外アクティビティ

効用

位置kでの予定外アクティビティj*
に参加する可能性Vの῟

位置kでの予定外アクティビティj*に
参加して費やされた時間Dの῟

予定外アクティビティj*が時刻tに起こると
仮定した場合，位置kでそれに参加するᶎ

時刻tに予定外アクティビティj*
が起こるᶎ

予定外アクティビティに参加する
可能性Vの῟ χ›ὓ

ᵰϯϼГϰРГϰjτ╥ᴥ
ᴦ σβϓοχӡ χ ›

Å κⱲḧ：なし
Åӱ χ ῟ ：トリップ時間長いほど効用低
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3.4 効用の計算

B. 家の外での予定外アクティビティ

予定外アクティビティjに参加
して得られる῟ (const.)

アクティビティjを位置kで行う場合，
位置kへ向かうЕзАФ

アクティビティjを行うことができるすべての
場所について，そこへ向かうЕзАФ の和

予定外アクティビティjが時刻tに起こる
ᶎ (周期が長いほど発生確率低)

予定外アクティビティj
の ṍの平均

予定アクティビティ
買い物1

予定アクティビティ
買い物2

ћ*ʿ άχ σϣϯϼГϰРГϰjϬ“Πϥ

時間制約により範囲が決まる
1. 予定外アクティビティjを位置kで完了すると期待
される時刻が，そのアクティビティに参加してい
られる最終時刻よりも前

2. 次の予定アクティビティを行う場所に到着すると
期待される時刻が，次のアクティビティを開始し
なければならない時刻よりも前

予定外アクティビティj
タバコを吸う

→ 参加効用‘

発生周期‎

位置k

jはここでも出来る
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3.4 効用の計算

B. 家の外での予定外アクティビティ

予定アクティビティ
買い物1

予定アクティビティ
買い物2

ћ*ʿ άχ σϣϯϼГϰРГϰjϬ“Πϥ
時間制約により範囲が決まる
1. 予定外アクティビティjを位置kで完了すると期待
される時刻が，そのアクティビティに参加してい
られる最終時刻よりも前

2. 次の予定アクティビティを行う場所に到着すると
期待される時刻が，次のアクティビティを開始し
なければならない時刻よりも前

予定外アクティビティj
タバコを吸う

→ 参加効用‘

発生周期‎

位置k

ÅϯϼГϰРГϰχϸГЁжϱЇ

様々な種類の予定外アクティビティjについて，‘ȟ‎ȟɱ* をすべて計算するのは大変

ϯϼГϰРГϰϬ͑ϸГЁз˔τ Ϊ，各々について，それを行えるゾーンや時間などを決める
カテゴリー：日用品の買い物，服や小型の機器の買い物，その他の買い物，レストラン，その他

Åӱ χ ῟

予定アクティビティ間を直で移動した場合とṄϤ Ϭΰθ ›ρχ₯でみる
この増えた分の時間は，その時間にそこで予定外アクティビティを行う確率ὖὯȿὮをかけて，すべ
てのk,jについて足し合わせる
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3.4 効用の計算

C. 家の中での予定外アクティビティ(自由目的)

特徴

Å家の外でのスケジュールを設定した ▀ ρΰο βϥϯϼГϰРГϰがある

Å家の中での予定アクティビティには待ち時間が存在しない

üこの効用は，家ですごす時間，および，一緒に家にいる家族の数と強く関係

Ex. 二つの連続したトリップを繋げないという判断をした場合，
自由に家にいるというアクティビティが生じる

家の中での予定アクティビティの待ち時間は，ꜛ χ ᵰϯϼГϰРГϰ

Å κⱲḧ：なし
Åӱ χ ῟ ：トリップ時間長いほど効用低

ὟὈ Ὢ家で過ごす時間ȟ一緒に家にいる家族の数

効用

1. 自分だけ

2. 自分以外もいるが，家族全員ではない

3. 家族全員
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理論のまとめ

インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定



ם .4 ρ
4.1 STARCHILDモデル

4.2 適用例
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4.1 STARCHILDモデル

インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムPの生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンFを生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認
識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】

4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

Å 手順2について

アクティビティプログラムP の各アクティビティの間に，ᴪχ πχ ᵰϯϼГϰРГϰ
(ꜛ )Ϭ していき，制約に沿うもののみ残す，という作業も含む

Å 手順4について

手順3までで減らされた選択肢集合C においても，依然として選択肢集合の数が多いときは，
効用を決定する説明変数たちについてОй˔ЕΩ τσμοΜϥ ♥χϙϬ▪βことで，
明らかに効用が低い選択肢は除外しておく

補足：
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

元データ：The 1979 Windham 
Regional Travel Survey

サンプル：77人
分の行動記録

各自のアクティビティ
プログラムP

TROOPER
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

各自のアクティビティ
プログラムP

可能なすべてのアクティ
ビティパターンF

SNOOPER

Å ネットワークデータ
Å アクティビティの空間分布

アクティビティの間には，家の
内での自由目的の予定外アク
ティビティが挿入されている
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

可能なすべてのアク
ティビティパターンF

区別できる選択肢集合C

各アクティビティの順番，一緒のいく人の数，待ち時間などを基に，各アクティビティ
パターンをスコアリングし，代表的なアクティビティパターンを選んでいく

GROOPER



4. ם ρ

2019/5/10 42

4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

可能なすべてのアク
ティビティパターンF

区別できる選択肢集合C

各アクティビティの順番，一緒のいく人の数，待ち時間などを基に，各アクティビティ
パターンをスコアリングし，代表的なアクティビティパターンを選んでいく

GROOPER
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

選択肢集合C
アクティビティパターン
選択のパラメータ推定

LOGIT

説明変数：
1. 旅行時間(超重要アクティビティ以外)
2. 旅行時間(超重要アクティビティ)
3. 旅行時間(家の内のアクティビティ)
4. 待ち時間
5. 家で過ごす時間(家族全員はそろわない)
6. 家で過ごす時間(家族全員そろう)
7. 予定外アクティビティに遭遇する可能性
8. 予定外アクティビティへの旅行時間
9. 予定ができなくなるリスク(あまり重要でないアクティビティ)
10. 予定ができなくなるリスク(重要なアクティビティ)
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

選択肢集合C
アクティビティパターン
選択のパラメータ推定

LOGIT

95%有意
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4.2適用例

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP の生成とデータセットの準備【TROOPER】
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF を生成【SNOOPER】
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと認識できている選択肢集合C を作る【GROOPER】
4. (必要なら)パレート最適を考えて選択肢集合をさらに減らす【SMOOPER】
5. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定【LOGIT】

選択肢集合C
アクティビティパターン
選択のパラメータ推定

LOGIT

説明変数：
1. 旅行時間(超重要アクティビティ以外)
2. 旅行時間(超重要アクティビティ)
3. 旅行時間(家の内のアクティビティ)
4. 待ち時間
5. 家で過ごす時間(家族全員はそろわない)
6. 家で過ごす時間(家族全員そろう)
7. 予定外アクティビティに遭遇する可能性
8. 予定外アクティビティへの旅行時間
9. 予定ができなくなるリスク(あまり重要でないアクティビティ)
10. 予定ができなくなるリスク(重要なアクティビティ)
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Activity Model の導入 (vs．トリップベース)

インプット：
行動データ，ネットワークデータ，アクティビティの空間分布と時間分布

目的：
様々な時間的，空間的，家庭的制約の中で，いつ，どのアクティビティをどの順番で行うかを予測する
移動はアクティビティの派生需要として計算される

手順：
1. 各個人のアクティビティプログラムP（実施するアクティビティ一覧）を生成
2. 可能なすべてのアクティビティパターンF（一連のアクティビティとその間の移動）を生成
3. アクティビティパターンをクラスタリングし，個人が各アクティビティパターンが別々のものだと
認識できている選択肢集合C を作る

4. 各アクティビティパターンの効用を用いて，選択モデルのパラメータ推定

課題：
そもそもアクティビティプログラムがどのように生成されるか，には言及していない(手順1の前段階)


