
日本管理会計学会誌

管理会計学2018年第26巻第1号

合
冊

二
雪
ロ 文

組織コントロールにおける

インプット目標の設定と申告の意義

若林利明

＜論文要旨＞

本稿は，組織コントロールのためにインプット目標を定める是非とインプット目標の決定権をエイジェ

ントに委譲する是非をエイジェントの心理的な個人属性および計画コストの観点から契約理論に依拠して

論じた．すなわち，会計学で展開されてきたコントロール理論に，心理学的な要素を加味して議論の拡張

を試みた．

分析の結果, (1)インプット目標の設定が組織コントロールに対して有用であること, (2)プリンシパル

の計画コスト係数を閾値として， インプット目標の決定権の委譲の是非が区別されること， (3)インプット

目標に近い努力を投じようとする意欲が低いか， プリンシパルが提示する意見に近い目標をエイジェント

が申告しようとする傾向が高いほどボトムアップの目標申告が最善になる範囲が拡大することを示した．

この結論は， 目標をトップダウンで提示する組織とボトムアップで申告させる組織が併存することの一つ

の説明となる． またこの結論は，参加的決定に関する会計学の伝統的議論の結論と整合的であるが，結論

の根拠が異なる． この意味で，本稿は，組織の分権化の議論に新たな視点を提供した．
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Abstract

Thisstudyusesthecontracttheoryandinvestigates(1)whetheraninputtaIgetaidsinorganizationalcontrol,and

(2)whethertheprincipaldecentralizesthedecisionrightoftarget-settingtotheagentbasedonthepsychological

attributesoftheagentandplanningcostsofiheprincipal.Thestudytriestoextendexistingaccountingstudiesabout

oIganizationalcontrolbyintroducingpsychologicalfeatures.

ThisstUdyshowsthat(1)sett伽ganinputtargetisusefillfbroIganizationalcontr℃l; (2)appropriatenessofdecen-

tralizationdependsonthelevelofplanmngcost,and(3)whentheagenthaslowadhelencetotheinputtarget,orwhen

theagenthashighcongruitywiththeprincipal'sidea,decentralizationofdecisionlightoftarget-settingtotheagent

ispleferable・Theseresultsindicatethatbothtop-downandbottom-uporganizationscanexist.MoI℃ovel;whilethese

resultsareconsistentwithtraditionaldiscussionsinaccounting, thereasonsvaly.Thus, thisstudyprovidesanother

perspectivetothetheoryofdecentralization.
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1． 問題の所在

業務の委託者（プリンシパル）が受託者（エイジェント）をいかにコントロールするか，す

なわちエイジェントの意思決定にいかに影響を与えるかは重要な課題である．本稿の目的は，

組織コントロールのために業務執行努力（インプット）の投入目標を定めるべきか否か，定め

るのであればその決定権をプリンシパルとエイジェントのいずれが有するべきかを計画コスト

とエイジェントの個人的属性の観点から契約理論に依拠して論じることである．分析の結果，

(1)インプット目標の設定が組織コントロールに対して有用であること， (2)プリンシパルの計

画コスト係数を閾値として， インプット目標の決定権の委譲の是非が区別されること， (3)イ

ンプット目標に近い努力を投じようとする意欲が低いか，プリンシパルが提示する意見に近い

目標をエイジェントが申告しようとする傾向が高いほどボトムアップの目標申告が最善になる

範囲が拡大することを示した．

会計学においては，会計システムによって生産きれる業績（アウトプット）情報がコント

ロールに対して有用であるとされてきた(Lambert,2001).特にアウトプット情報を報酬契約と

結びつけることで，会計情報のコントロール機能が発揮きれるからである． しかし現実にはこ

れに加えて，行動に関する具体的な目標（インプット目標）を設定することも頻繁にみられる．

かかる組織行動が散見されるのは， インプット目標の提示もコントロールのために有用である

からであろう．例えば心理学において，人は，他人との合意に反したとき心理的なコストを被

ること (Tangneyetal.,1996;有光,2007)やその感じ方の程度が個人によって異なること(Harder

etal.,1992)が知られている．そこで，会計学で展開されてきたコントロール理論に，心理学的

な要素を加味することで既存の議論の拡張を期待できる．

人間の選好に関する標準的な仮定を緩め，心理学の知見を取り入れながら既存の契約理論を

拡張させるような分野を，伊藤(2015)は，行動契約理論と呼んでいる．本稿は，経済学で蓄積

されてきた「自己イメージを考慮するモデル'」を拡張し，会計学で展開されてきたコントロー

ルの議論へ応用することを試みる．

もっとも，既存の議論においてもエイジェンシー関係にある両者が合理的であれば，プリン

シパルは，提示する報酬契約によってエイジェントが投じるインプットを予測可能である．そ

のため， インプット目標を明示しなくても，プリンシパルがどのようなインプットを求めてい

るかは報酬契約の中に予めビルトインされており，エイジェントがそれに従う行動を選択して

いると解釈することもできる． しかし現実には，エイジェントが必ずしも提示されたインプッ

ト目標通りに行動していないことも多いようにみえる． また， インプット目標から乖離するこ

とに対する心理的なコストがエイジェントによって異なっている可能性もあるため，同じイン

プット目標を提示しても， どのようなインプットを投じるかもエイジェントによって異なって

いる可能性がある．そしてエイジェントが投じるインプットが異なればプリンシパルの期待効

用も異なりうるので， インプット目標を提示するコントロールシステムと提示しないコント

ロールシステムは，異なる経済的帰結をもたらすと推察される．そこで，組織コントロールに

おいて， インプット目標を提示する意義を検討する必要がある．

インプット目標を設定するためにはコストが生じることが推察きれる．かかるコストとして

マニュアルやガイドラインのようにインプット目標を明文化するための作成コストや目標をエ

イジェントに理解させるための教育コストが想起される．専門的な知識や技術を要する業務，
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または顧客の嗜好や業界内の慣行など特殊な知識を要する業務に従事きせる場合には，それら

のコストは一層大きくなるであろう．そこで，かかるコスト負担を避けるために， インプット

目標の決定権をエイジェントに委譲することもできる2．現実にも，マニュアルやガイドライ

ンをエイジェントが作成することもある．

しかし， インプット目標の決定権をエイジェントに委譲すれば，エイジェントは自身の期待

効用を最大化するようにインプット目標を選択するであろう．そのため，選択きれる目標がプ

リンシパルの効用を最大化するとは限らない．例えば，過大な費用や過小な収益を見込んでス

ラックを形成することが想起される．そこで， インプット目標の決定もコントロールしなけれ

ばならない．

このように， インプット目標を設定するとき，その決定権をプリンシパルとエイジェントの

いずれが保有していてもプリンシパルにコストが生じる． したがって，組織コントロールにお

いて， インプット目標を設定する意義を検討する必要がある．

そこで本稿では，組織コントロールのためにインプット目標を定めるべきか否か，定めるの

であればその決定権をプリンシパルとエイジェントのいずれが有するべきかを計画コストとエ

イジェントの個人的属性の観点から論じる． これにより，例えばソフトウェアの製造におい

て，仕様書や工程表をプロジェクトリーダーとシステムエンジニアのいずれが示すべきか，あ

るいは建物や船舶の建造において，工程表を本社と現場監督のいずれが示すべきか，それとも

工程表を組織階層間で明示すべきではないのかを論じることができる．

本稿では， まずインプット目標を定めないコントロールシステムを考え， これを「プレーン

システム」と定義する．プレーンシステムは既存の業績管理会計の理論において用いられてき

たエイジェンシーモデルと同じである．それに対し， インプット目標を定めるコントロールシ

ステムを「インプット目標付き （コントロール）システム」と定義する．両者を比較すること

で組織コントロールのためにインプット目標を定めるべきか否かを検討することができる． さ

らに， 目標決定権をプリンシパルとエイジェントのいずれが有するかに応じて， インプット目

標付きシステムをトップダウンレジームとボトムアップレジームに分類する．

それぞれのコントロールシステムにおいて，プリンシパルは具体的に次のようなメカニズム

でエイジェントの意思決定に影響を及ぼそうとする．

本稿におけるプレーンシステム，すなわちこれまでの業績管理会計の理論においては，次の

ようなコントロールシステムを前提として議論していた． まず，成果は契約終了後に実現し，

プリンシパルはエイジェントの投じるインプットを観察不能であるとする．かかる条件下でプ

リンシパルは， 自身の希求する成果を得るために，エイジェントに適切なインプットを投じき

せなければならない．そこで，成果の代理変数となるようなアウトプットを測定し，それに連

動する報酬契約を提示すれば，エイジェントのインプット投入に影響を及ぼすことができる．

しかし，現実には，プリンシパルが報酬契約と同時にインプット目標を提示する，すなわち

インプット目標付きシステム（トップダウンレジーム）を用いることもある． このとき，プリ

ンシパルがエイジェントのインプット投入を観察できなくても，提示きれたインプット目標と

投じたインプットの差をエイジェントが認識できるのであれば，プリンシパルはインプット投

入に影響を及ぼすことができる．

また， インプット目標の決定権をエイジェントに委譲する，すなわちインプット目標付きシ

ステム（ボトムアップレジーム）を用いることもある． このとき，エイジェントは自身の期待

効用を最大化するようにインプット目標を選択するから， インプット投入選択に加えて目標選
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択に対しても影響を及ぼす必要がある．そこで，具体的にプリンシパルは’ 自身の意見を示す

と仮定する．そのため，エイジェントが，プリンシパルの提示する意見とインプット目標の乖

離，および決定したインプット目標と実際に投じるインプットの差を認識するのであれば，プ

リンシパルはインプット目標の選択とインプット投入に影響を及ぼすことができよう・プリン

シパルが観察できるのはアウトプットのみであるから，プリンシパルの決定問題は期待アウト

プットに依存する． トップダウンレジームにおいて， インプット目標と報酬契約の両者がエイ

ジェントのインプット投入に影響するから，プリンシパルにとって最適なインプット目標と報

酬契約の決定問題は相互に関連しあっている． また，ボトムアップレジームにおいては，プリ

ンシパルの意見と報酬契約の決定問題が相互に関連しあっている． さらにボトムアップレジー

ムにおいては， インプット目標もエイジェントの決定変数になるから, インプット目標の決定

もプリンシパルによるコントロールの対象となる． これらのことに注意しながら，本稿は’ 3

つのコントロールシステムを比較することを通じて本稿の目的を達成していく．

本稿は，以下のように構成される．第2節では，モデルの設定を説明する・第3節では， プ

レーンシステムにおける均衡を導出する．ただし， これはこれまで明らかにきれてきた分析結

果と同じである3．第4節では， トップダウンのインプット目標付きシステムにおける均衡解

を導出し， プレーンシステムと比較する．第5節では’ポトムアップのインプット目標付きシ

ステムにおける均衡解を導出する．第6節では’ 3つのコントロールシステムを比較し，最適

なシステムについて考察する．第7節では本稿を要約し’今後の展望を述べる．

2． モデルの設定

本稿は， 1期間シングルタスクのLENモデルを用いて分析を行う．プリンシパルはリスク中

立的であり，エイジェントはリスク回避的であるとする． インプット目標付きシステムを利用

する組織において，両者は，次のタイムラインにしたがって，行動を選択する．

時点2でエイジェントは, 1種類の努力eER+を投じると仮定する． eは，プリンシパルに

は観察不能である．努力を投じると，エイジェントはe2の疲労を感じるとする．エイジェン

トの努力によって最終的に実現する成果をズとする. EIM=eと仮定する． えは，企業に流入
するキャッシュフローなどと解釈できるが， これが実現するのは契約期間が終了した後である

と仮定する．契約期間内では検証できないから，報酬契約には利用できない．その代わりに時

点2の後，プリンシパルは，検証可能なアウトプット尺度として, 7=e+§を入手できると仮

図l インプット目標付きコントロールのタイムライン

時点1 時点2

ﾄｯブ〃臺附つ辮曹一蝋菫純、ｼ時点ヨ
ダウン る標を提示する 契約に従い報

＝ｲジｪﾝﾄがｲﾝ／響が支払われ時点1 時点2

辨団縦獣摺聲-→プシﾄ目標を申告
の意見を伝える し，努力を投じる

時点0

プリンシパルが

トップダウンかく
ボトムアップか

を選択する
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定する． ジは，測定ノイズ息～Ⅳ(0,ぴ2)の影響を受けると仮定する. yは，会計上の純利益や営
業利益と解釈することもできるし,ROEやROAなどの収益性の指標と解釈することもできる．

報酬契約は，時点lでプリンシパルが提示する． これは，線形関数w(7)=q+βｱであると仮

定する． αが固定給であり， βがインセンテイブ係数である．エイジェントは報酬w(7)を得

て，契約が終了する．

次に，プリンシパルの効用関数UPとエイジェントの効用関数[ﾉAを

UP=え－w(7)-Ks2 (1)

UA=-exp[-r(w(7)-e2－入(I-s)2-e(s-e)2)] (2)

と定義する. sER+は，エイジェンシー間で合意きれたインプット目標である. e(s-e)2は，
インプット目標から乖離する努力を投じることでエイジェントが心理的なコストを負うことを

示している．心理学において，人は，他人との合意に反したとき心理的なコストを被ること

(Thngneyetal.,1996;有光,2007)やその感じ方の程度が個人によって異なること(Harderetal.,

1992)が知られている．本稿では， トップダウンレジームでは，契約締結時にエイジェントがs

を承諾しており，ボトムアップレジームではエイジェントがsを設定し， プリンシパルに申告

するため，それに反することは背任行為であるとエイジェントが自覚することによって罪悪感

や蓋恥心のような負の感情を抱くことを仮定する. eER+を「目標遂行意欲」と呼ぶ． これ

は， インプット目標から乖離する努力を投じることを嫌悪する程度に関する個人的属性である

と定義する． また, IER+は，プリンシパルの意見である．エイジェントがプリンシパルの意

見と異なるインプット目標を申告(I≠s)しても，プリンシパルはそれを受諾することを仮定し

ているが，エイジェントはプリンシパルにその理由を説明する必要がある．そこでエイジェン

トは, Iと異なるsを申告することを濤曙い, i(J-s)2の心理的なコストを負うと仮定する4.
1ER+を「計画整合性向」と呼ぶ． これは，プリンシパルの意見から乖離するインプット目標

を申告することを嫌悪する程度に関する個人的属性であると定義する．そしてKER+を「計

画コスト係数」と呼ぶ． (1)式および(2)式に基づいて，本稿で比較する3つのコントロールシ

ステムを表現することができる．

具体的にトップダウンレジームとボトムアップレジームでは次の3点が異なる．第’に，

トップダウンレジームではsがプリンシパルの決定変数であると仮定するのに対し，ボトム

アップレジームではsがエイジェントの決定変数と仮定する点である．第2に， トップダウン

レジームではK>0と仮定するのに対し，ボトムアップレジームではK=0と仮定する点であ

る． したがってプリンシパルは， トップダウンレジームのときKS2のコストを負うのに対し，

ボトムアップレジームでは負わない．第3に， トップダウンレジームではIとsを区別しない

(I=s)と仮定するのに対し，ボトムアップレジームではIとsを区別すると仮定する点である．

したがってエイジェントは， トップダウンレジームでは入(I-s)2のコストを負わないのに対し
てボトムアップレジームのとき入(I-s)2のコストを負う可能性がある．
第2と第3の相違が生じる理由は次のように説明できる． トップダウンレジームでは，プリ

ンシパルがsを決定するから，エイジェントに目標を理解させるために専門知識を得たり，実

行可能であるか情報収集をして，必要に応じてマニュアル化しなければならない．そのためプ

リンシパルにKS2の計画コストが生じると仮定している．業務範囲の拡大や責任の増大につれ

て投じきせるべき努力が増えると， 目標決定の困難ざが逓増することを仮定している．一方，
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ボトムアップレジームでは, Sは，エイジェントが決定し，プリンシパルは意見Iを述べる．

そのためK=0となる． また, Iは単なるプリンシパルの意見であるので，プリンシパルは，

専門知識を得たり，実行可能であるか情報収集をして，マニュアル化する必要がない．そのた

め， ノの形成に関してプリンシパルはコストを負わない．そして， トップダウンレジームにお

いては, Iは提示きれない．そのため，エイジェントにとってI=sであるからエイジェントは

i(1-s)2のコストを負わない．
自己イメージからの乖離コストを二次関数で表現するモデル設定は,AkerlofandKranton

(2005),BmggenandMoers(2007),FisherandHuddart(2008),Heinleetal. (2012),およびStevensand

Thevaranjan(2010)など様々な論文で見られ，本稿に特有のものではない． しかし本稿では， イ

ンプット目標というプリンシパルが内生的に定めるイメージとの乖離を論じている点， また，

ボトムアップレジームも考慮している点で先行研究とは異なる．

以上がモデルの設定である．結局，プリンシパルの決定変数は， ノ,αおよびβであり，エイ

ジェントの決定変数は, eである． sは， トップダウンレジームにおいてはプリンシパルの決

定変数となり，ボトムアップレジームにおいてはエイジェントの決定変数となる．得られる均

衡解は，計画コストならびに計画整合性向および目標遂行意欲といったエイジェントの個人的

属性に依存する．本稿では，計画コストとエイジェントの個人的属性の観点から， インプット

目標を定める是非や， インプット目標決定権の分権化の是非を論じていく．

3． ブレーンシステム

まず， インプット目標を定めない， プレーンシステムを考える．プレーンシステムとイン

プット目標付き （コントロール）システムを比較することで，組織コントロールのためにイ

ンプット目標を定めるべきか否かを検討することができるからである．プレーンシステムは

ノもsも選択されず一切コミュニケーションを行わないケースを描いている． したがってI

とsの乖離やsとどの乖離は生じる余地がないので，エイジェントの個人的属性に関わらず

凡(ノーs)2=e(s-e)2=0とみなしてよい‘ また，計画コストも生じないので, Ks2=0となる．
つまり，プレーンシステムは，業績管理会計において用いられてきた既存のエイジェンシーモ

デルと同じである．そこで，バックワードに問題を考えて，エイジェントの期待効用最大化問

題から解く．エイジェントの問題は， (3)式である．

givenqandβ叩x〃=ﾉ-exp[-"(w(7)-e2)]r(y)@jy (3)
この解をe*とする．誘因両立制約(IC)条件はe==e*であるから，プリンシパルが解くべき問

題は，

maxEUP(e*)=e*-EIw(')le*1 (4)
β

‘u句剛｡〃(.")､-exp'-'("(')-e:M肋≧唾 （3）
となる．必は，エイジェントの留保効用である．留保賃金を0と仮定する． ここから，補題

lが得られる5．
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補題’ プレーンシステムにおいてエイジェントが選択する努力e*, プリンシパルが提示する

インセンテイブ係数β*および固定給α*ならびにプリンシパルの期待効用E[/霧は，

l l -1+27;w,":-:"‘('+加2)鯉, βUf=：′”
l

e*=2(1+2ro2)' β螺=T幸万万百, q*==

である．

この解は，契約理論における伝統的な議論と整合的である． ′o2が増大するとβ*が減少し，

e*も減少することから， リスクとインセンテイブのトレードオフが生じていることがわかる6.

きて，補題lはプリンシパルにエイジェントの努力選択が観察不能であることを仮定してい

るが，エイジェントの努力選択が観察可能であるとすればどのような結果が得られるであろ

うか．導出過程は省略するが， これも契約理論における伝統的な議論と整合的に，いわゆる

｢ファーストベスト解」が得られる．すなわち，添え字をFBとすると，プレーンシステムにお

いてエイジェントの努力選択が観察可能であるとすればエイジェントが選択する努力eFB,プ

リンシパルが提示するインセンテイブ係数βFBおよび固定給αFBならびにプリンシパルの期

待効用EUFBは, eFB=1/2,pFB=0,dFB=1/4,EUFB=1/4である．
プレーンシステムのもとで得られた結果をベンチマークとして， インプット目標の提示が，

組織コントロールに資するかを論じる．

4． トップダウンレジーム

4.1均衡の導出

本節では， トップダウンのインプット目標付きシステムを利用する場合を考える．すなわ

ち， プリンシパルがインプット目標を決定するケースである．プレーンシステムと同様にバッ

クワードに問題を解くと， まずα,βおよびsを所与として，エイジェントの期待効用最大化

問題を解くこととなる．エイジェントの期待効用を最大化する最適な努力選択をeropとする．
eropは, IC条件となる．プリンシパルの問題は，

畷〃P(er｡p)=ei｡p-K82-EIw(7)|ei｡p] (6)

subiecttow4(',")､-exp[一'(w(7)-e見,－e(s-e『･')2)1/(肋≧。 （7）

である．個人合理性(IR)条件は,CEA=0とできる． これを解くと，補題2が得られる．

補題2 トップダウンのインプット目標付きシステムを利用する場合に得られるエイジェント

が選択する努力erop,プリンシパルが提示するインプット目標Srop' インセンテイブ係数βrop

および固定給"opならびにプリンシパルの期待効用朋昆"は，

K+8+2"82o2

ZAIA1 'srop=孟側"=:士伽"=(K+e+2'〃)(A'-2)〃見p:=÷ro"erop:=
4AIA2

である． ただし, A1三l+2r(1+8)o2,A2=Ke+K+6である．
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補題2より， インプット目標とエイジェントの投入する努力の差は, S叩一e,"p=(2reo2-
K)/2AIA2となる． したがって，プリンシパルの計画コスト係数がK>2J"eo2となったときに，
エイジェントは目標よりも大きな努力を投じる． 目標をこえる努力水準を選択しなければ，エ

イジェントの効用を最大化させる成果を期待できないからである． また極端な場合, Kが無限

大になれば，

1 1

#iW!｡'=0'"e"'=2('=e)A, '慨即見,=4(1+e)A, （8）

が成立する．すなわち, K→｡｡のとき，プリンシパルは，エイジェントと契約を締結したにも

かかわらず，何もしなくても良いというインプット目標を提示する7． しかし，エイジェント

はインプット目標をこえる努力を投入する. srop=0であれば努力eを’単位増やすことでエ

イジェントには2(1+e)eの限界コストが生じるが，限界期待報酬がそれを上回る限り努力を
投じるからである．そして，エイジェントがインプット目標をこえる努力を投じることで， イ

ンプット目標通りに行動する場合よりもプリンシパルは高い効用を得ることができる． このと

きもエイジェントはプリンシパルのためではなく，あくまで自己の効用を高めるために目標か

ら乖離していると解釈すべきである．補題2から，エイジェントがインプット目標に従わない

ことがむしろプリンシパルにとって望ましい場合があること，そして，エイジェントがイン

プット目標よりも大きな努力を投じる場合があることがわかる．

次に，補題2で得られた均衡と目標遂行意欲との関係を確認したい．

補題3

(1) プリンシパルが選択するインプット目標は, 8に対して単調増加する．

（2） インセンテイブ係数は， 8に対して単調減少する．

（3）努力およびプリンシパルの期待効用は, 8<e*のときeに対して減少し, 8>e*のとき

eに対して増加する．

ただし,&三念である
均衡解は， 目標遂行意欲に対して単調な関数ではない． e*よりも目標遂行意欲が低いときに

は， 目標遂行意欲が低いほどプリンシパルにとって望ましい．言いかえると, 8=e*のとき，

プリンシパルの期待効用は最小になる．

また， 目標遂行意欲が高いほどプリンシパルは高い努力水準を要求する． 目標遂行意欲が高

いほどエイジェントがインプット目標に近い行動をとるようになるため，プリンシパルはそれ

を織り込んでs岬を高めて， より高い努力を誘引するからである． このため， 目標遂行意欲が
高いほど報酬を業績に連動させることで努力を誘引する意義が小さくなり， インセンテイブ係

数βropを低くすることもできるようになる．すなわち， インプット目標付きコントロールシス

テムを用いるときにはリスクとインセンテイブのトレードオフが緩和することがわかる. pr｡"
の低下は，プリンシパルが支払うリスクプレミアムを引き下げることになるため，プリンシパ

ルの期待効用はエイジェントの目標遂行意欲が高いほど大きくなると説明することができる8．

一方， 目標遂行意欲が低いことは，エイジェントがインプット目標に従いにくいことを意味

している．その場合，高い努力水準を要求するインプット目標は， コストに見合わない．高い

努力を要求するインプット目標を設定するためには高い計画コストが生じ，エイジェントがイ

ンプット目標から乖離した努力を投じればそのストレスを補償するコストも生じるからであ
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る． むしろ，あえて低いインプット目標を与え，エイジェントがインプット目標を超える努力

を投入することを期待した方が良い． 同時に， インセンテイブ係数を高めて努力を動機付けな

ければならない． そのため, S叩は, 8に対して単調増加し,A｡pは, 8に対して単調減少す
るのである．

ただし， 目標遂行意欲が9*近辺のときは， インプット目標の水準が高くてもエイジェント

はそれより低い努力を投じることを厭わない．そこで，低い水準のインプット目標を与えると

それを鵜呑みにしてインプット目標に近い行動をとってしまう．そのため，＆近辺のプリン

シパルの期待効用は最小となる． したがって， 目標遂行意欲が高いことが，必ずしもプリンシ

パルにとって望ましいとは言えない場合がある． また, et｡"＝鋤｡"_(2j･eo2-K)/2AlA2である
ことから, 9<e*のときeiop>Sropとなり, 8>akのときe!op<Sropとなることも確認できる．
実際の投入努力よりも高いインプット目標を提示できるとき， 目標遂行意欲が高いほどプリン

シパルにとって望ましい．

4.2プレーンシステムとの比較

トップダウンのインプット目標付きシステムを利用する際，プリンシパルは，契約を締結す

るためにe(s-et｡p)2を報酬として負担し， ざらに計画コスト価2も負担している．一方で，補
題3(2)は， インセンテイブ係数が, 8に対して単調減少することから， インプット目標付きシ

ステムを採用するとリスクプレミアムを削減することができることを示している．そのため，

プレーンシステムと比較して， トップダウンのインプット目標付きシステムを利用することが

望ましいかは必ずしも明らかではない． そこで，即昆"〉即fとなる条件を示したのが命題1
である．

命題1

(1) (i) K<脇のときは，プレーンシステムよりもトップダウンのインプット目標付きシス

テムを利用する方が望ましい(EUI;">EUf)
(ii) K>脇のときは， トップダウンのインプット目標付きシステムよりもプレーンシス

テムを利用する方が望ましい(剛昆,〈〃#）

4r2804

なお'脇三l+47ぴ2+2reo2である．

(2) K<鴎のとき，常に肥U見,/38>0が成立する．

命題1(1)は’ インプット目標を利用しない方が， トップダウンのインプット目標付きシス

テムを利用するより望ましい場合も存在することを示している．具体的には，計画コスト係数

がK>臆のときである．計画コストが高いとき， インプット目標を設定しない方が良いこと

は，直感に合致する結論であろう．

また，命題1(2)は, K<脇のとき，すなわちトップダウンのインプット目標付きシステム

を利用することが望ましいときには常に， 目標遂行意欲が高まることがプリンシパルにとって

望ましいことを示している． したがって，プリンシパルが自身の期待効用を最大化するような

選択をするのであれば，補題3(3)で示した， 目標遂行意欲が高いことがプリンシパルにとっ

て望ましくないケースは，生じないことを意味している‘
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図2EU見,とEUfの比較
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最後に，命題lの結果を目標遂行意欲の観点から数値例で示す. 7･=1,0=1,K=0.5と

する．

本数値例のもとでは， 8*＝0.25となるから，即見pは0<8<0.25で8に対して減少し，
0.25＜8で増加することがわかる． また,"=48/(5+28)であるから, KN<=0.5となるのは，

e=0.833のときである． したがって, 8>0.833のときに, EU児"〉剛fが成立する． この範
囲では3EUI;"/38>0が成立していること， また， 目標遂行意欲が十分に高いときにインプッ
ト目標を設定することが望ましいことも確認できよう．

S・ ボトムアップレジーム

本節では，ボトムアップのインプット目標付きシステムを利用する場合を考える．すなわ

ち，エイジェントがインプット目標を決定するケースである. K=0であることに留意して，

(3)式および(4)式を用いてバックワードに問題を解くと， まずα,βおよびノを所与として，
エイジェントの期待効用を最大化するeおよびsを求めることとなる． トップダウンレジーム

においてもα,6,eおよびsを求めているが，それを用いるのではなく， レジームごとに異な

る均衡を導出する．そこで，エイジェントの期待効用を最大化する最適な努力選択を26, イン

プット目標の申告値をSbとする，次に，プリンシパルは, IR条件を制約としてEUP(eb,sb)を

最大化するようなα,βおよびIを求める． この結果，補題4が得られる．

補題4ポトムアップのインプット目標付きシステムを利用する場合に得られるエイジェント

が選択する努力e6およびインプット目標Sb,プリンシパルが提示する意見jb， インセンテイ

ブ係数βbおよび固定給α6ならびにプリンシパルの期待効用即『は，

e+4+2*'", ,'=;-¥'I,=;, ''-¥,
1 γeo2

，β ， ‘‘=Z－Tルー;, β‘=半，eb==

r(8+')2･3;gz-LggL+r''=8+ji)o｡"":=:@'，B‘ ↑即:=券，α6＝
B2
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である． ただし, B=9+1+2r(91+e+1)o2である．

ボトムアップレジームにおいて，プリンシパルは計画コストを負担する必要がなく， 自身

の希望を自由に伝えられる．あの決定メカニズムは次のように説明できる. Iを提示する限界

費用は期待報酬の増分であるから, (A.16)式より3EIw(7) leb,sb}/31=28"/(e+4+61)であ
る. 8や入が大きくなるとエイジェントはIと，の乖離やsとeの乖離を小さくしようとする

ので, Iを提示する限界費用は小きくなる． また， ノとsの乖離コスト関数は2次関数を仮定し

ていたのでJを提示する限界費用はIに関して増加関数となる．一方， ノを提示する限界便益

は努力の増分であるから(A.16)式より3eb/3I=01/(e+1+94)である. eや入が大きくなる
とエイジェントはIとsの乖離やsとどの乖離を小さくしようとするので, Iを1単位増やす

ことによる努力の増分は小さくなる． プリンシパルは限界費用と等しくなるまでIを高くする

ことができる．その結果lb=1/2となる. li,=sI,=ebとなれば，第3節で示したファーストベ
ストの努力水準が実現することになるから，直感にも合致する結果である．均衡解がエイジェ

ントの個人的属性に影響を受けないのは，本稿ではlを提示する際にプリンシパルがコストを

負わないと仮定してため, Iを提示する限界費用や限界便益がエイジェントの個人的属性に関

して同水準の影響を受けていたからである． トップダウンレジームのようにIを提示する際に

プリンシパルが追加的コストを負うのであれば, Iの提示に関する限界費用と限界便益にエイ

ジェントの個人的属性が与える影響は非対称になり， ノルの選択においてエイジェントの個人的

属性も関連するようになる9．

次に，補題4の比較静学の結果を補題5でまとめている．

補題5

(1)エイジェントが選択するインプット目標は, 8に対して単調減少し， 入に対して単調増

加する．

（2） インセンテイブ係数は, 9および入に対して単調減少する．

（3）努力および期待効用は, 0および入に対して単調増加する．

補題5は， ボトムアップレジームにおいて，エイジェントが選択するインプット目標および

実際の努力投入量， ならびにプリンシパルが選択するインセンテイブ係数が，計画整合性向

(入)および目標遂行意欲(9)に対して単調に増減することを示している． インセンテイブ係数

は, eおよび入に対して単調減少することから，補題2と同様にインプット目標付きコント

ロールシステムを用いるときにはリスクとインセンテイブのトレードオフが緩和することが

わかる10.プリンシパルの期待効用はeおよび入に対して単調増加する． したがって，補題5

は, 9および入の増大が，総じてプリンシパルにとって望ましいことを示している．

入が増大すれば，プリンシパルの意見と乖離する目標を申告するとエイジェントのストレス

が大きくなる. sb<lbであるから， 入が増大すれば, Sbを高く設定しようとする．次に補題3

は， トップダウンにおいて, 9が高いほどプリンシパルが高いインプット目標を設定できる

ことを示していた一方，補題5は，エイジェントに目標決定権があるとき, eが大きいとき

に， 目標を低く設定することを示している．なぜなら目標を達成できないときにエイジェント

は大きなストレスを負うからである．そのため， 「保守的な」目標申告になる．ボトムアップ

レジームでは, S6が， 入とeのトレードオフの中で設定される．

以上がボトムアップレジームの均衡解とその性質である．ボトムアップレジームにおいて，
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プリンシパルは計画コストを直接的に負担しない． しかし，エイジェントにはプリンシパルの

希望に沿う目標を策定するコストが発生し，プリンシパルが報酬を通じてそれを間接的に負担

している．そのうえ，策定きれる目標は， トップダウンでエイジェントが示す目標と同じとは

限らない．そのため， トップダウンレジームとボトムアップレジームのいずれが望ましいのか

明らかではない．そこで，次節では両者を比較し， どのような場合にいずれが望ましいのかを

明らかにする．

5．最適なコントロールシステム

本節では， インプット目標を設定する是非とエイジェントに申告させる是非をプリンシパル

の期待効用の観点から論じる． これまでの分析から，それぞれのコントロール方式の均衡解が

得られた．その比較結果をまとめたのが命題2である．

命題2

(1) プレーンシステムよりもポトムアップのインプット目標付きシステムを利用する方が常

に望ましい. (EU:>EU:)
(2) Kf<Kのときは，ポトムアップのインプット目標付きシステムを利用することが最適で

あり （即:〉剛児p>EUfまたは〃;>EUf>EUI;"), 'ci>Kのときは， トップダウ
ンのインプット目標付きシステムを利用することが最適である(即見,〉即:〉剛:)．

4r28204

なお'崎三B+2r(1+6)02(e+4+2r(1+e)凡o">0である．
(3) xi<Kのとき，決定されるインプット目標は， トップダウンよりもボトムアップの方が

大きくなる(srop<sl,).

命題2(1)は，ボトムアップレジームを考慮するとき，プレーンシステムよりもインプット

目標付きシステムを利用すべきであることを示している11. また，命題2(2)は，プリンシパ

ルの計画コスト係数を閾値として， トップダウンレジームとボトムアップレジームのいずれを

用いるべきかが区別されることを示している． この結論は， トップダウンで目標を提示する組

織とポトムアップで設定させる組織が併存しうることを説明している．そして，命題2(3)は，

トップダウンレジームよりもボトムアップレジームが望ましいとき， トップダウンでプリンシ

パルが設定するインプット目標よりもボトムアップでエイジェントが設定するインプット目標

の方が高い水準になることを示している，ただし, Siop<S6となるためのKの閾値は，崎より

も小さい．そのため, Stop<Sbであっても常に肋:>EU晃"になるわけではない．
最後に，プリンシパルの計画コスト係数の閾値(崎）とエイジェントの目標遂行意欲および計
画整合性向との関連性を示したのが命題3である．

命題3時は， 8が高いほど上昇し， 入が高いほど低下する．

命題3は， トップダウンレジームとボトムアップレジームの決定要因が，エイジェントの個

人的属性とどのように関連するかを示している． 目標遂行意欲が高いか，計画整合性向が低い
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ほどトップダウンレジームが最善になる範囲は拡大する． これは，補題3および補題5で示し

たように， トップダウンレジームでは目標遂行意欲が高いほどプリンシパルは高い目標を設定

できる一方で，ボトムアップレジームでは目標遂行意欲が高いほどエイジェントの選択する目

標が低下し，かつ計画整合性向が高いほどエイジェントの選択する目標が上昇するからであ

る．高いインプット目標を設定することができれば，プリンシパルの期待効用は上昇する12.

そのため, 3'ci/30>0,3Kr/"<0が成立する． トップダウンレジームとボトムアップレジー
ムの決定要因は，エイジェントの個人的属性と設定されるインプット目標の関連性，そしてそ

れによってプリンシパルの期待効用が増減することによって説明できることを示している．

言いかえると命題3は，エイジェントの目標遂行意欲が高くても安易にボトムアップレジー

ムを選択すべきではないことを示している．むしろそうしたエイジェントにこそ「自主性」を

与えるのではなく， トップダウンでインプット目標を提示することがプリンシパルにとって望

ましい．

会計学では，伝統的に参加的決定によって組織に対するエイジェントの凝集性が高まると説

明されるから13,本稿でいう目標遂行意欲が低い組織にボトムアップレジームを導入すること

が推奨されているように見受けられる．本稿の結論は，かかる主張と整合的であるが，結論の

根拠が異なっている． なぜなら，伝統的な議論は，プリンシパルが選択するコントロールシス

テムがエイジェントの「意欲」と因果関係があることが結論の根拠とされている一方で，本稿

は，そもそも目標遂行意欲のような個人的属性が外生変数であると考えているからである．

そのうえで本稿は， 目標遂行意欲が低いエイジェントに目標を設定させた方がプリンシパル

の意向に沿うような目標を設定しがちであるということ，そして意欲が低いために設定した目

標通りに遂行しない一方で完全に無視する行動もとらないため，相対的にプリンシパルの望む

成果が得られる可能性が高まることを説明している． この意味で，組織の分権化の議論に対し

て新たな視点を提供したといえる．

本稿の結論は具体的に， ソフトウェアの製造において，工程表や仕様書をプロジェクトマ

ネージャ(PM) とシステムエンジニア(SE)のいずれが示すべきか，あるいは建物や船舶の

建設において，工程表を本社と現場監督のいずれが示すべきかなどは，直接的には計画コスト

係数時に閾値に依存することを示している．例えば，プログラマーの経験のあるPMはKが
低く，営業の経験しかないPMは, Kが高いであろう． したがって，プログラマーの経験のあ

るPMは， トップダウンで工程表を示す方が良い． しかし， 崎は, 9と入に影響を受けるか
ら, Kが業務の専門性とすると，業務特性のみならずエイジェントの個人的属性によっても適

切な組織マネジメントの方法は異なる．そのため, Kが低くても， 目標遂行意欲の低いSEに

は，工程表を作成きせた方が良い．かかるSEは，何日も徹夜しなければ完了しないような工

程表を作成し，その通りに行動しないので計画に狂いが生じてしまうおそれがある． しかし，

完全に計画を無視するわけでもないので, PMが工程表を示すより望ましい場合がある．

また，次のように議論に応用することもできる．同一組織内でなくても，例えば公共事業等

を発注した際，発注者の意見通りに工事計画を策定する業者がいるかもしれない． しかし残念

ながら，かかる業者は目標遂行意欲が低い，すなわち最初から計画通りに行動するつもりがな

い可能性を懸念しなければならない．すると例えばオリンピックなどのイベントまでのイン

フラ整備に計画よりも遅れが生じるかもしれない．ではそれが失敗かというとそうではなく，

トップダウンで建造を委託するよりも相対的に望ましい成果を得られている可能性もある．

最後に，命題2および命題3を数値例によって確認したい． まず, r=1,o=1,K=1=0.2

73



管理会計学第26巻第1号

図3最適な組織コントロールシステム
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としたとき，各コントロールシステムのもとでのプリンシパルの期待効用と目標遂行意欲との

関係は，図3のようになる．

図3からもプレーンシステムが最善になる場合はないことがわかる．次に,r=1,o=1,8=1

としたとき, Kおよび入とトップダウンレジームかボトムアップレジームかの選択は，図4に

なる．

崎は， スに対して単調減少している．いずれも，命題2および3の主張と整合的であること
が確認できよう．

7．結論と今後の課題

本稿は，組織コントロールのためにインプット目標を定めるべきか否か，定めるのであれば

その決定権をプリンシパルとエイジェントのいずれが有するべきかを計画コストとエイジェン
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トの個人的属性の観点から契約理論に依拠して論じることを目的とした．すなわち，会計学で

展開きれてきたコントロール理論に，心理学的な要素を加味することで既存の議論の拡張を試

みた．

心理学における研究を援用すれば， インプット目標から乖離する努力を投じることを嫌悪す

る個人的属性をエイジェントが有する可能性があると推察きれる．本稿ではこれを「目標遂行

意欲」と呼んだ． しかし， インプット目標を設定するためにはコストが生じることが推察され

る．例えばインプット目標を明文化するための作成コストや目標をエイジェントに理解させる

ための教育コストである．一方， インプット目標の決定権をエイジェントに委譲すると，エイ

ジェントは自身の期待効用を最大化するようにインプット目標を選択するであろう．そこで，

プリンシパルは，意見を示すことで目標選択に対しても影響を及ぼすと仮定した．プリンシパ

ルの意見から乖離する目標を申告すれば，プリンシパルにその理由を説明する必要があるた

め，エイジェントはプリンシパルの意見から乖離するインプット目標を申告することを嫌悪す

る個人的属性を有する可能性がある．本稿ではこれを「計画整合性向」と呼んだ． このよう

に，計画コストとエイジェントの個人的属性の観点をモデルに組み込み，分析を行った．

分析の結果，以下の諸点が明らかになった． まず，計画コストを閾値として， インプット

目標をトップダウンで定めるよりもインプット目標を定めない方が良い場合が存在する（命

題l). しかし，ボトムアップレジームも考慮できるときには， インプット目標を定めるコン

トロールシステムが常に望ましい（命題2(1))． これは，伝統的な契約理論に依拠したモデル

であるプレーンシステムにおいて生じるリスクとインセンテイブのトレードオフを， インプッ

ト目標付きシステムにおいては緩和できることが起因している． また， プリンシパルの計画コ

スト係数を閾値として， トップダウンレジームとボトムアップレジームのいずれを用いるべき

かが区別される（命題2(2))． この結論は， なぜトップダウンで目標を提示する組織とボトム

アップで設定させる組織が存在するのかを説明している． さらに， 目標遂行意欲が高いか，計

画整合性向が低いほどトップダウンが最善になる範囲は拡大する （命題3)．すなわち，エイ

ジェントの目標遂行意欲が高くても安易にボトムアップレジームを選択すべきではないことを

示している． むしろそうしたエイジェントにこそ「自主性」を与えるのではなく， トップダウ

ンでインプット目標を提示することがプリンシパルにとって望ましい．

会計学では，伝統的に参加的決定によって組織に対するエイジェントの凝集性が高まると説

明されるから，本稿でいう目標遂行意欲が低い組織にボトムアップレジームを導入することが

推奨されているように見受けられる．本稿の結論は，かかる主張と整合的であるが，結論の根

拠が異なっている．そもそも本稿は， 目標遂行意欲のような個人的属性は，外生的なものであ

ると考えているからである．むしろ本稿は， 目標遂行意欲が低いエイジェントに目標を設定さ

せた方がプリンシパルの意向に沿うような目標を設定しがちであるということ，そして意欲が

低いために設定した目標通りに遂行しない一方で完全に無視する行動もとらないため，相対的

にプリンシパルの望む成果が得られる可能性が高まることを説明している． この意味で，組織

の分権化の議論に対して新たな視点を提供したといえる．

今後の課題は， インプット目標からの乖離コストが上下非対称になるようなケースを検討す

ること，マルチタスクのケースへ展開すること，そして実証研究や実験研究を通じて，本稿で

挙げた個人的属性が実際に人間行動に影響を及ぼすか否かを検証することである． これらは別

稿を期したい．
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注

1
Loewenstein(2007)は，標準的仮定を緩めた意思決定モデルを， 「エキゾチックな選好」を

持つ意思決定モデルと呼んでいる． これまで考慮されてきた「エキゾチックな選好」につ

いて，伊藤(2015)およびRabin(2002)によって分類されたものの1つが「自己イメージを

考慮するモデル」である．会計学においては，例えばBruggenandMoers(2007),Heinleetal.

(2012)およびStevensandThevaranjan(2010)の研究が挙げられる．

BaimanandEvans(1983)やJensenandMeckUng(1995)で展開される議論が代表的である．

例えば佐藤(2009)を参照されたい．

本稿では，プリンシパルの意見と乖離するインプット目標を申告するコストのみを考慮し，

エイジェントがインプット目標を作成するための計画コストはゼロに基準化する．

本稿で示す補題および命題の証明はAppendixを参照されたい．

ro2→0のとき， フアーストベストの努力水準g*今1/2と期待効用E【/f→1/4が実現す

る． このとき， β*→lである．

プリンシパルは，エイジェントの行動を予測して合理的な帰結としてインプット目標を提

示している． 「努力を投じるな」というインプット目標もエイジェントがそれをこえて努力

を投じることを予測しているため，プリンシパルは合理的な主体である．

8→｡｡のとき， ファーストベストの努力水準erop→1/2と期待効用朋尾,→1/4が実現す
る． また， プレーンシステムとは異なり報酬を通じたインセンテイブを与える必要はなく，

凸｡p→0である．
プリンシパルの意見ノを提示するため例えば〃2のコストがかかるとする． 似は例えば

CEOの発言力などを反映している． このとき， ノル=81/2[18+"(4+e+M)1が得られ，プ
リンシパルが提示する意見は補題4の結果とは異なり，エイジェントの個人的属性(eお

よび凡）から影響を受け，かつlb<eFBとなる．

e→｡｡,入今｡｡のとき， フアーストベストの努力水準eb→1/2と期待効用別:→1/4が実
現する． このとき， βb→0である．

現実には， インプット目標を定める組織と定めない組織が存在するであろう． これは，本

稿でプリンシパルが自身の意見を形成するコストがゼロであることに起因している． この

ときには， インプット目標を申告させることが常に望ましい．

補題2より,即見p=sI｡pI(K+e+2re2o2)/28A'1であるから3剛〃3srop>0である. ま
た,補題4より, s6=(0+4+2'肋2+2r"o2)/2Bであるから, sb=2EI/:+r入。2/B. よっ

て, EU:=&(sb-r几｡2/B)であるから, 3EUI;p/3sb>0である．
例えば佐藤(1993)や小菅(2010)を参照きれたい．

２
３
４

５
６

7

8

9

10

11

12

13
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Appendix

補題1の証明

(3)式は，

EUA=_eXpI_r(q+6e_e2_0.5r6202)1 (A.1)

と変形できる． そのため，確実性等価をCEAとおくと, EUA=UA(cEA)であるから，

CEA=q+6e-e2-0.5'･6202 (A.2)

となる． したがって, 3CEA/3e=0を整理すれば, e*=0.5βである．次に，留保賃金を0とす
ると, IR条件はCEA=0とできるから，プリンシパルが解くべき問題は，

⑪棚UP(e*)=皇-(:)2-0"'｡' (A.3)
β

となる. 3EUP(e*)/3B=0を整理すると, 6*=(1+2ro2)-'が得られる． また， α+6e=
e2+0.5r62o2であることからα*が得られる．得られた各均衡解を代入すれば, EUWが得られ
る． （証明終）

補題2の証明

（6）式のプリンシパルの期待効用を最大化するインプット目標Sropを得るには，

3EUP(er｡")/as=0を整理すればよく , EUP(e,.", s!｡")を最大化するインセンテイブ
係数β‘｡〃を得るには, 3EUP(er"", si｡,,)/36=0を整理すればよい． ここで得られる，
(sr｡",角｡p)=(e/12(8K+e+K)1' 1+2ro2/(1+9))は，

3EUP(s,61e,") | _3E[/P(s,恥｡LZ| =0 (A4)＝二

3s 3β
(s,6)=(sI",,,‘｡"） (s,6)､s1.脚‘｡"）

を満たすから， これが極大値になっていることを確認するために，ヘッセ行列の第，次と2次

の首座小行列式を求める． なお, (s,6191｡,)は省略している．

|¥|M,､伽ﾙﾙ -2(､旱百+'c)<' (A.5)

〆"' 〆"′ ‐2(壱十賑） ‘+池,〆
0

5藤三蔀 >0 (A.6)
0

(s,6)=(s!op,ハ｡"）ア両了 一耐ず－ 2(1+8)

したがって, (si｡p,pr｡p)=(e/{2(eK+e+K)1,1+2ro2/(1+e))は極大値をとる．

α＝~βroper｡"+ei,"+6(si｡"-e,｡")2+0.5'･鴎"ぴ2であることから,"opが得られる． ここまで
で得られた各均衡解を代入すれば,即尭,が得られる． （証明終）

補題3の証明

(1)

3s""
■■■■■■■■■■■■■■■■

38

K

＞0 (A.7):＝＝

2(8K+e+K)2
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(2)

2ro2
一
一

〃
ｇ
ｏ

８

凸
３
３

(A.8)＜0

(1+2r(1+e)o2)2

(3)

，朋昆'一(-辮鵜鵜鶚)襟),鶚=2等’38

である． したがって, K>2reo2のとき負, K<2reO2のとき正になる．

(A.9)

(証明終）

命題1の証明

(1)

8(K+4rKO2+2reKo2_4r28o4)
剛晃p－〃f=-4(e*=W=="¥+==*6.2)

となる． したがって，

(A.10)

41･2eo4
(A.11)

1+2r(2+e)02>K

のとき，剛晃'一別#〉0である．逆に4r2904/ll+2,(2+e)021<KのときE[/尾'一
EUf<0である．

(2)補題3(3)より, K<2reo2のとき8即昆p/88>0となる. 4r2804/11+2r(2+e)o21_
2"eo2〈0であるから， (1)が成立しているとき，常に3肋昆"/38>0となる．

（証明終）

補題4の証明

まずエイジェントが解くべき問題は，

§ivenq,6andI,嚥卯=/-exp{-,(w(y)_e2_1(I_s)2_8(s_e)2)}/(y)dy (A.12)
によって導かれる．エイジェントの確実性等価は，

CEA=q+6e-e2一入(ノーs)2_e(s_e)2_0."2o2 (A.13)

となるボトムアップでｴｲプｪﾝﾄが選択する最適な努力ebは,苓雲=0を整理すること

で得られるまた,3cEA(eb)/3s=0を解き,この解をSbとするe6736は"¥|(@､,')
¥､,､鋤,s',)＝0を満たすから， これらが極大値になっていることを確認するために，ヘッ
セ行列の第1次と2次の首座小行列式を求める．

32CEA
＝－2-20<0

3e2
(e, ｡r)=(eb,sb)

32CEA 32CEA

認ズ 夛認 =4(61+e+1)>0
フ語言一孫ヨー (e,s)=(eb,s',)

(A､14)

’ (A.15)
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したがって， e6，s6は極大値をとる．次に，プリンシパルの問題は，

僻即P(eb,sb)=eb-EIw(7)le6,sbl (A.16)

subj剛。〃(.,,,')=/-exp'-r(w(y)-e:-'(I-'")2-e(''-.')2)'/(肋≧唾 (A.17)
である. UAは留保効用である．留保賃金を0とすると，個人合理性(IR)条件は,CEA=0と

できる． したがって犯UP(eb,sb)/M=0を整理して， この解をβbとし, 8EUP(eb,sb)/3I=0

を整理し, この解をﾉﾙとすると,型諾型|(,,')=(M')=哩蜑墜型|(!｡',､M') ＝0を満た
す． これらが極大値になっていることを確認するために，ヘッセ行列の第1次と2次の首座小

行列式を求める．

|";''''' |けい， 飢筈gW<0 (A･18)二:二

また,塗辮』|(',')_(MI) ＜0かつ32EUP(e6,sb)/3β〃=0であるから，

拳孟簔騨 >0 (A.19)
3ﾉ2

（ﾉ,6)=(4,@b)

したがって, βbルは極大値をとる． α＝_βbe6+e:+1('b-s,,)2+e(sI,-e,,)2+0.5r鰯o2であ
ることから,"が得られる． ここから，剛『を求めれば,補題4が得られる． （証明終）

補題5の証明

（1）

¥='e｡2('+"'+e)･2)>0,¥=-*<' (A20)二二二

3入 B2

(2)

Ｄ

刈
細

２

仏
洲

Ａく

Ｐ
ｂ
ｒ
、

Ｕ
８
Ｅ
３

３
２｜一
助
開

０く

Ｐ
ｂ

２

Ｕ
入

ぴ
Ｅ
３

２

２

入

Ｂ

３

ｒ

２

２

一
一

吻
而

一
一

州
而

０ン

０
）
４
く
２ぴ２

２

入

Ｂ

ぴ
２

２

２

ｒ

８

Ｂ

ｒ

一
一

ワ
ー

Ｐ
６Ｕ
８

ｌ
ｌ
Ｅ
３
３

恥
而

０ン

４
ぴ
２

２

８

Ｂ

へ
〆
一
一

Ｐ
６Ｕ
入
Ｅ
３

３

(3)

命題2の証明

（1）

拝8入ぴ4
EUf-EU:= ＞0 (A.23)

(1＋2ro2)B

(2)

e+K+278202 0+1+2re入o2

EUI3"-肋『=; （ ） (A.24)■■I■■■

AIA2 B
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であるから，

4"28204

e+1+2r(2(e+1)+8(8+24))o2+4r2(1+8)2入OZ(三崎) (A.25)
K>

のときにEUI;,一肋;>0となる、逆にK<時のときにEU%"－剛:<0となる．
(3)

2re2o2

(1+e)(e+1+2r(1+8)入ぴr7(三崎↑） (A.26)0<K<

のときに, srop-sb>0となる

2re202(e+A+2r(ei+e+4)o2)
瞬一時↑=(1+e)(8+1+2r(l+8)ﾉLo2)[B+2r(1+e)o2(e+4+2r(1+e)入OryT>0

(A.27)

であるから，〃見,〈即『が成立しているとき，常にs,｡,<Sbが成立する．
（証明終）

命題3の証明

4r2804(e+21+4r(8+(2+e)1)o2+8r2(1+8)1o4)州
而

＞0 (A.28)二二二

(B+2r(1+6)o2(e+1+2r(1+e)凡ぴ2))2

3時 4γ204(e+2re(1+8)02)2
(A.29)＜0

肌一 (B+2r(1+e)o2(e+1+2r(1+8)入O2))2

(証明終）
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