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現在日本は2020年にレベル3の自動運転車をリリースすることを目標としている

• 走行中に車内で自由行動ができる Free in the car during driving time
• 付加価値が生まれる New value is created
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代表交通手段 Mode
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バス Bus 自転車 Bicycle 自動車 Car 鉄道 Train 徒歩 Walking

世代により代表交通手段の選択傾向は異なる
The trend of mode choice is different from each generation 
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時間価値＝
労働者の平均月給 (万円)

月間想定労働時間＝8 ℎ ∗60 𝑚 ∗5 𝑑 ∗4 𝑤 =9600(𝑚)

年代 給与 (万円) 時間価値 (円/分)

20代 30.4 31.6

30代 42.8 44.5

40代 51.6 53.8

50代 57.0 59.4

自由行動が出来ることで稼げるであろう金額を付加価値とする
そのために所得接近法の考えに基づき時間価値を定義した
(※所得接近法：人の時間価値=労働賃金率)
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ベースモデル Base model

𝑈𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 = 𝛽1 time𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 + 𝛽2 cost𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 + 𝛽3 VOTT𝑠𝑒𝑔 + 𝑏𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛
𝑈𝑏𝑢𝑠 = 𝛽1 time𝑏𝑢𝑠 + 𝛽2 cost𝑏𝑢𝑠 + 𝛽3 VOTT𝑠𝑒𝑔 + 𝑏𝑏𝑢𝑠
𝑈𝑐𝑎𝑟 = 𝛽1 time𝑐𝑎𝑟 + 𝛽2 cost𝑐𝑎𝑟 + 𝑏𝑐𝑎𝑟
𝑈𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 = 𝛽1 time𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝛽4 dummy_near𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝑏𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒
𝑈𝑤𝑎𝑙𝑘 = 𝛽1 time𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝛽4 dummy_near𝑤𝑎𝑙𝑘 + 𝑏𝑤𝑎𝑙𝑘

VOTT𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 VOTT𝑏𝑢𝑠
dummy_near𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 dummy_near𝑤𝑎𝑙𝑘
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Base

20代 30代 40代 50代

パラメータ
parameter

t値
t-value

パラメータ
Parameter

t値
t-value

パラメータ
Parameter

t値
t-value

パラメータ
parameter

t値
t-value

定数項(電車)
定数項(バス)
定数項(自転車)
定数項(徒歩)
時間[/100分]
費用[/10円]
Pub付加価値
アクセス時間
イグレス時間
近距離ダミー
(≦2km)

3.302
-1.153
4.569
5.859
-16.105
0.002
-0.018
-6.976
-6.907
-1.477

0.818
-0.126
1.128
1.382
-2.966＊
0.111
-0.968
-0.613
-0.899
-0.723

1.293
-0.488
-0.980
0.212
-2.674
0.001
-0.004
2.095
-2.283
3.730

2.738＊
-0.770
-1.837
0.377
-4.567＊＊
0.5285
-3.315＊＊
1.972
-3.142＊
6.819＊＊

3.921
-1.175
0.303 
1.746
-1.923
0.0144
-0.009
-0.214
-0.114
2.018

6.375＊＊
-0.583
0.437
2.416＊
-3.539＊＊
4.716
-6.319＊＊
-0.229
-0.134
4.184＊＊

0.581
1.773
-0.316
0.015
-1.843
0.007
-0.006
-2.504
2.500
0.626

0.626
2.139＊
-0.373
0.016
-2.350＊
1.604
-2.861＊
-1.026
0.960
1.317

サンプル数
初期尤度
最終尤度
尤度比
定数項尤度
調整済み尤度比()

53
-71.55
-30.94
0.57
0.43

565
-776.24
-439.96
0.43
0.42

426
-592.55
-349.72
0.41
0.39

179
-261.26
-187.99
0.28
0.24
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ベースモデル Base model

𝑈𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 = 𝛽1 time𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 + 𝛽2 cost𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 + 𝛽3 VOTT𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 + 𝑏𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛
𝑈𝑏𝑢𝑠 = 𝛽1 time𝑏𝑢𝑠 + 𝛽2 cost𝑏𝑢𝑠 + 𝛽3 VOTT𝑏𝑢𝑠 + 𝑏𝑏𝑢𝑠
𝑈𝑐𝑎𝑟 = 𝛽1 time𝑐𝑎𝑟 + 𝛽2 cost𝑐𝑎𝑟 + 𝜷𝟑 𝐕𝐎𝐓𝐓𝒄𝒂𝒓 + 𝑏𝑐𝑎𝑟
𝑈𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 = 𝛽1 time𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝛽4 dummy_near𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝑏𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒
𝑈𝑤𝑎𝑙𝑘 = 𝛽1 time𝑏𝑖𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒 + 𝛽4 dummy_near𝑤𝑎𝑙𝑘 + 𝑏𝑤𝑎𝑙𝑘




