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  (Bell, 1995; Akamatsu, 1996; 鈴村ら, 2006) 



(Hoogendoorn and Bovy, 2004) 

時刻 t 
緯度 lat 

経度 lon 

起点 

終点 

時空間パス図 



(Chen et al., 2009; 藤原ら, 2010; Stenneth et al., 2011; 大村・羽藤, 2011; Bierlaire et al., 2013) 
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Bierlaire and Frejinger (2008) 
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調査期間 2012年12月7日～2013年1月15日 

(年末年始を除いた20日間) 

被験者数 16歳～70歳の男女20名 

(1人あたり5日間調査を実施) 

測位間隔 移動中：     1秒間隔 

滞在中：5分(300秒)間隔 

GPS測位点数 316,411 

徒歩移動中   77,352 
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平均 4.36 [km/h] モデルで仮定する 

最大速度  

8.0 [km/h] 

（98.8%カバー） 



パラメータ t値 

切片 4.119 35.02 * 

歩道幅員 [m] 0.072 3.42 * 

道路横断 -0.108 -1.15 

地下道 -0.115 -0.53 

アーケード -0.190 -2.69 * 

サンプル数 156 

重相関R 0.326 

重決定係数R2 0.106 

* ： 1%有意 
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パラメータ t値 

定数項(滞在) -1.351 -2.34 * 

百貨店(滞在) 3.760 7.80 * 

店舗数(滞在) 0.123 3.21 * 

距離 [km] (移動) -8.720 -1.80 

地下道 (移動) -1.551 -1.44 

アーケード (移動) 1.176 4.79 * 

空き店舗率 (移動) -0.370 -0.49 

歩道幅員 [m] (移動) 0.137 1.91 

サンプル数 100 

初期尤度 -368.29 

最終尤度 -260.29 

尤度比 0.292 

* ： 5%有意 
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