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自动驾驶汽车采用意愿与相关理论研究综述

杨金娟

重庆交通大学 经济与管理学院，重庆，400074；

摘要：为挖掘自动驾驶汽车采用意愿研究的新契机，本文通过对 Web of Science 核心数据库文献的计量与综合

分析，系统综述自动驾驶汽车采用意愿相关影响因素与研究理论。首先，对自动驾驶汽车理论基础进行系统分析，

明确了其在采用意愿研究中的理论不足；其次，归纳整理自动驾驶汽车采用意愿相关影响因素；最后，总结了现

有研究的不足，并提出未来研究展望。结果表明：现有研究缺乏对风险补偿理论与自动驾驶场景的结合，且未充

分表明对自动驾驶现有理论的补充价值；现有研究多依赖实验模拟，缺乏自然驾驶场景下的实证数据支撑。针对

已有相关研究的局限性，后续研究需要跨学科视角综合探讨影响自动驾驶汽车采用意愿的机理，多维度量化驾驶

者行为。同时，整合风险补偿理论解释影响自动驾驶汽车采用意愿的相关因素，为自动驾驶汽车的社会接受度及

交通安全的提升提供强有力的理论基础。
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引言

国家相关发展战略《自动驾驶汽车运输安全服务指

南（试行）》等均强调，应加强自动驾驶汽车安全保障

和驾驶行为研究。相较于人为驾驶，自动驾驶可降低受

伤事故率 78%，其中，重伤甚至死亡率 88%，能有效缓

解交通拥堵，提升交通流稳定性，是提升交通安全的重

要技术。同时，随着人工智能、传感器技术和车联网的

快速发展，还能为老年人、残障人士等群体提供更便捷

的出行选择，具有重要的社会价值与经济潜力。然而，

智能驾驶系统逐渐迈向高度乃至完全自动化却并不必

然转化为广泛的社会接受与应用，公众对自动驾驶汽车

的采用意愿成为制约其商业化推广的关键因素。

目前，学术界围绕自动驾驶汽车采用意愿已展开多

维度探讨，主要集中在技术接受度、感知风险以及个体

特征等因素的分析。然而，现有研究在理论构建与实证

方法上仍存在明显局限。一方面，多数研究依赖于传统

技术接受模型或计划行为理论，缺乏对驾驶行为特殊性

及风险感知动态性的理论（如风险补偿理论：该理论指

出，当感知到安全水平提升时，可能会调整行为以维持

其主观风险平衡，从而抵消技术改进所带来的安全收益。

如使用安全带使得安全感增强，却可能导致更激进的驾

驶行为
[1]
，从而导致采用意愿降低。）调适；另一方面，

研究方法多依托仿真实验，自然驾驶场景下的行为数据

支持不足。

基于此，本文基于 Web of Science 数据库，系统

梳理自动驾驶汽车采用意愿的相关理论研究与影响因

素，识别现有研究的不足与未来研究方向。不仅有助于

拓展自动驾驶理论的应用边界，也为理解驾驶者的采用

意愿和行为变化提供新的理论视角，弥补该领域理论运

用不足，以预防交通风险。

1 自动驾驶汽车理论基础

通过文献梳理和关键词共现发现，主要基于个体心

理与行为意图、信任与风险感知和社会扩散与系统复杂

性三个视角。

在个体心理与行为意图方面，主要是借鉴了社会心

理学的经典理论框架，以探讨个体如何形成对自动驾驶

汽车的态度与采纳意图，主要包括计划行为理论、技术

接受与使用理论。计划行为理论强调态度、主观规范与

感知行为控制对采纳意图的作用，能够有效解释个体在

面对安全性及驾驶习惯改变时的心理反应。Yuen 等
[2]

通过技术接受和使用理论，捕捉了客户使用 SAV 意愿的

相关关注点。这些理论共同构成了从心理机制角度理解

自动驾驶采纳的基础，但均未深入探讨个体在采用后因

“感知安全变化”而产生的行为调整动机，而风险补偿

理论有助于补充这一缺口，解释感知易用性与有用性等

的提升如何通过行为调整维持风险平衡。
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在信任与风险感知方面，研究强调个体与技术、机

构之间的互动关系，尤其是信任与风险的作用，主要包

括信任理论、感知风险理论等。信任理论提供了一个关

于人们在不确定性和风险情境下，如何通过“信任”来

降低风险并愿意依赖他人或系统的理论框架。Choi 和

Ji 和 Wu 等
[3]
基于信任理论研究自动驾驶汽车采用意愿

的影响因素，表明信任是使用自动驾驶汽车意愿的重要

决定因素。感知风险理论解释了个体在面对某种新技术

或新产品时，由于对采用该技术或产品带来的结果持有

不确定性，主观上感受到其潜在的损失或风险，而做出

的决策。Zhu等
[4]
和 Abbasi 等基于感知风险理论和技术

接受和使用理论综合性的分析了自动驾驶汽车采用意

愿背后的决定性因素，结果表明感知安全风险等对采用

行为意愿具有较大的负面影响。该理论未充分探讨过度

信任与感知风险下降引发的行为后果，风险补偿理论可

解释过度信任如何转化为风险补偿行为，以及感知风险

降低如何触发冒险行为。

在社会扩散与系统复杂性方面，研究聚焦于自动驾

驶作为一项颠覆性技术在社会与交通系统中的推广与

适应，包括创新扩散理论、复杂性理论和交通流理论。

创新扩散理论解释了自动驾驶汽车的相对优势、兼容性

和可观察性如何影响其在不同人群中的扩散速度。如，

Xu等和 Panagiotopoulos等基于创新扩散理论，表明自

动驾驶能够显著提升出行效率和道路安全的“相对优

势”，显著推动采用自动驾驶汽车的意愿的扩散速度。

复杂性理论和交通流理论则从系统科学角度出发，探讨

自动驾驶如何改变交通系统结构、运行效率和城市出行

模式。基于复杂性理论和交通流理论，Sun 等和

Talebpour等解释了自动驾驶车辆在道路系统中能够通

过自组织与协作交互改变整体交通流模式，提高道路容

量和流动稳定性。然而，理论未能探讨扩散过程中个体

风险补偿行为对扩散效果的反向影响，风险补偿理论有

助于分析风险补偿行为引发的事故如何阻碍技术扩散，

影响交通流稳定性。

然而，在自动驾驶领域对风险补偿理论的运用仍然

存在不足，未来可结合风险补偿理论，对自动驾驶汽车

采用意愿和驾驶行为进行研究。

图 1 自动驾驶研究中核心理论与关键词共现图

2 自动驾驶汽车的采用意愿与影响因素

自动驾驶汽车（AVs）是指配备传感器、光探测和

测距以及全球定位系统等技术的车辆，这些技术使其能

够在无需驾驶员直接输入的情况下实现转向、油门或制

动等安全关键控制功能。自动驾驶汽车被广泛认为是未

来交通系统的一股重要颠覆性力量，为减少交通事故伤

亡、缓解交通拥堵和提高出行效率提供了独特机遇。然

而，自动驾驶汽车技术的升级迭代并不意味着用户的采

用意愿会相应提高。现有文献表明，其广泛采用受到多

种因素的影响。例如，信任、感知安全、风险补偿等因

素，都直接影响了其市场化进程和社会效益。因此，探

索用户对自动驾驶汽车采用机制的形成至关重要。这也

有助于推动技术落地、制定配套政策以及优化人机交互

设计。

通过对相关文献的回顾发现，对自动驾驶汽车采用

意愿形成机制的研究主要集中于四个方面：心理与行为

机制、安全与风险感知、社会与文化影响以及技术与交

互体验。在心理与行为机制方面，基于计划行为理论和

技术接受模型，众多研究探讨了个体态度如何驱动公众

采用自动驾驶汽车的意愿。在安全与风险感知方面，文

献普遍表明，感知安全对采用自动驾驶汽车的意愿有显

著的正向影响。相反，感知风险对采用意愿则产生负向

抑制作用。在社会与文化影响方面，研究指出，社会规

范、公众叙事和价值取向可能影响个体是否将自动驾驶

汽车视为社会可接受的选择，而社会结构差异和人口异

质性导致了采用意愿的显著不同。在技术与交互体验方

面，高质量、深度的人机交互可以通过感知和情感促进

采用意愿，但相应地也会带来边际风险行为。
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文献梳理发现，目前，关于不同自动化级别自动驾

驶汽车采用的研究存在显著空白。特别是，缺乏基于风

险补偿理论的不同级别自动驾驶汽车的动态研究，以及

关于风险补偿行为和自动化引发自满情绪的研究，并且

忽略了双理论框架，特别是风险补偿理论下的影响。因

此，未来研究比较对不同级别自动驾驶汽车的感知安全、

风险补偿和采用意愿的差异，检验后续模型中不同级别

自动驾驶汽车之间的实验组差异和行为机制差异，并揭

示这些自动化级别之间的根本性认知差异和模型差异

至关重要。

3 结论

早期研究对自动驾驶汽车采用意愿进行了大量研

究，但在风险补偿行为的量化分析和理论运用方面仍显

不足，尤其缺乏适用于自动驾驶情境的统一量表
[5]
，未

充分发挥风险补偿理论的补充价值；多依赖实验模拟，

缺乏自然驾驶场景实证数据。近年来，仅 Azuma
[6]
和 Yu

[7]

等将风险补偿理论运用到自动驾驶研究中。未来研究可

以基于风险补偿理论，分析自动驾驶汽车的采用意愿。

同时，现有政策对自动驾驶环境下驾驶者采用行为的动

态适应关注不足，且未充分考虑驾驶者行为对政策效果

的影响。未来亟需建立风险补偿导向的政策干预机制，

例如差异化使用规范、驾驶者教育与风险提示等，将政

策效果与风险补偿行为变化挂钩，动态优化政策设计。
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