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摘  要 

目的：探索城市轿车驾驶员驾驶技能、道路用户体验与自动驾驶接受度的关系。方法：采用随机取样法

抽取全国城市范围内轿车驾驶员共计709名。采用自我评估的驾驶技能量表、城市轿车驾驶员道路用户

体验量表以及中文版自动驾驶汽车可接受性量表进行调查。结果：(1) 驾驶技能显著正向预测自动驾驶

的情景接受度；驾驶技能显著负向预测自动驾驶的危险使用接受度；(2) 道路用户体验在驾驶技能与自

动驾驶情景接受度之间起部分中介作用。结论：城市轿车驾驶员驾驶技能对自动驾驶情景接受度有显著

影响，道路用户体验在其中起部分中介作用。 
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Abstract 
Objective: To explore the relationship between city car drivers’ driving skills, road user expe-
rience and acceptance of autonomous driving. Methods: A total of 709 city car drivers were se-
lected by random sampling method. Self-assessed driving skills scale, city car drivers’ road user 
experience scale, and the Chinese version of the self-driving car acceptability scale were used to 
conduct the survey. Results: (1) Driving skills significantly positively predicted situational accep-
tance of automated driving. Driving skills significantly negatively predicted hazardous use accep-
tance of automated driving. (2) Road user experience partially mediated the relationship between 
driving skills and situational acceptance of automated driving. Conclusion: Driving skills of city car 
drivers had a significant effect on situational acceptance of automated driving, and road user ex-
perience partially mediated the effect. 
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1. 引言 

随着智能化时代的到来，自动驾驶车辆凭借其融合的车联网、智能车、实时通讯等新兴技术，成为

了公认的解决交通问题的有效方案[1]。通过精密的算法和传感器，自动驾驶车辆能够实时感知周围环境，

自主决策行驶路线，有效减少人为因素造成的交通事故。同时，自动驾驶车辆还能通过车联网技术实现

车辆之间的信息互通，进一步优化交通流量，缓解城市拥堵问题。当前，真正意义上的高度和完全自动

驾驶尚未得到普及，公众对于认同和接纳这项新兴技术的准备程度，关系到自动驾驶技术的商业化进程

以及其能否得到广泛的社会应用[2]。因此，围绕自动驾驶接受度进行深入分析与探讨，对于促进自动驾

驶技术的健康发展，为社会带来更加便捷、高效、安全的出行体验具有重要现实意义。 
目前，国内外已有不少学者对自动驾驶接受度进行研究。一些研究者围绕自动驾驶接受度的结构进

行了研究，如 Payre 等人将自动驾驶接受度分为情景接受度和危险使用两个维度[3]；刘颖琦等人认为自

动驾驶公众接受度包含个体心理属性、伦理道德与法律责任、出行相关属性和社会环境因素四个维度[4]。
还有一些研究者关注自动驾驶接受度的影响因素，如张凯帆研究发现信任度和感知有用性、感知安全性

等感知价值是影响自动驾驶汽车的使用行为意向的重要因素[5]；景鹏等指出安全性是影响公众接受度的

首要因素，信任、态度等是影响自动驾驶技术接受度的关键心理因素[6]。然而，现有研究多基于技术接

受模型、计划行为理论、创新扩散模型等，局限于个体感知因素，缺少对于自动驾驶接受度不同视角不

同层面的影响因素的探讨。 
驾驶技能(Driving Skill)是指驾驶员控制汽车和对复杂的驾驶环境做出安全适应性反应的能力。驾驶

技能可以分为车辆控制技能和危险知觉技能两部分。其中，车辆控制技能指驾驶员操纵车辆装置控制车

辆的能力。危险知觉技能指驾驶员识别和预测危险交通情况的能力[7]。有研究指出，自我感知驾驶能力

较低的人更可能会寻求驾驶辅助，从而获得更高的自动驾驶汽车接受度，而自我感知驾驶能力较高的人，
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尤其是老年人可能会坚持保持对车辆的手动控制，而不是依赖自动驾驶系统[8]。然而，本研究认为，自

我感知驾驶能力较高的人也可能出于对车辆更自信的接管控制能力，减缓对于自动驾驶安全性的担忧，

从而产生更高的自动驾驶汽车接受度。 
道路用户体验(Road User Experience)是指道路用户在参与城市道路交通时，对道路交通环境产生的主

观感受，分为路网体验、路标体验、出行体验和路况体验。路网体验涉及对道路网通达性、便捷性、布

局合理性和覆盖广泛性的感受；路标体验包括对交通标志、道路标线和信号灯设置的恰当性、易懂性、

可见性的感受；出行体验包括对道路上其他车辆和行人的规范性、沿途服务的便利性的感受；路况体验

涉及对沿途环境的舒适性、安全性的感受[9]。能力会影响用户与系统交互时的灵活性、感知易用性，驾

驶技能作为驾驶员与道路交通系统互动所必备的基本能力，可能会对驾驶过程中的道路环境感知体验产

生正向影响。有研究指出驾驶员自我评估驾驶技能与自我评估安全性紧密相关，较低的驾驶技能尤其是

危险知觉能力能显著预测驾驶员较高的事故倾向性[10]，进而可能通过驾驶事故经验对道路用户体验产生

一定影响。此外，由于驾驶技能自我评估是一种自我反馈过程，有助于确信自己的技能，所以自我评估

技能越高，就越有可能感受到自己在一个特定领域的能力，产生较高的自我效能感，从而使驾驶员感受

到更好的驾驶体验。作为一种环境感知因素，良好的道路用户体验可能会使得驾驶员对于未来交通建设

有着更高的信心和期待，认为道路环境足以承载自动驾驶的有序出行而非造成混乱，从而增强对于自动

驾驶的接受度。 
综上所述，本研究拟构建一个中介模型(见图 1)，探讨驾驶技能、道路用户体验与自动驾驶接受度之

间的关系，并假设：道路用户体验在驾驶技能与自动驾驶接受度之间起中介作用。 
 

 
Figure 1. Diagram of the mediation model 
图 1. 中介模型图 

2. 对象与方法 

2.1. 研究对象 

通过线上问卷平台发放问卷 980 份，根据作答时间和测谎题剔除作答不认真的问卷，剩余有效问卷

709 份，问卷有效率为 72%。受试者为 709 名中国城市轿车驾驶员，他们的年龄从 20 岁到 48 岁不等(M = 
28.31; SD = 6.01)，驾龄从 2 岁到 16 岁不等(M = 4.79; SD = 3.24)，所有人都持有驾驶证。其中男性 435
名，女性 274 名。受教育程度：小学 8 名(1.1%)，初中 49 名(6.9%)，高中/中职 135 名(19.0%)，大专/高
职 169名(23.8%)，本科 296名(41.7%)，研究生及以上 52 名(7.3%)。驾驶里程：300公里以下 399名(56.3%)，
300~1000公里233名(32.9%)，1000公里以上77名(10.9%)。自动驾驶配置水平：L0人工驾驶277名(39.1%)，
L1 辅助驾驶 266 名(37.5%)，L2 部分自动驾驶 145 名(20.5%)，L3 有条件自动驾驶 21 名(3.0%)。 

2.2. 研究工具 

2.2.1. 自我评估的驾驶技能量表 
自我评估的驾驶技能量表(Self-Assessments of Driving Skills, SADS)由 Sundström 编制[11]，马艺丹和
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孙龙进行修订[12]，并检验了其在我国驾驶员群体中的信度和效度。修订后的量表共 7 个项目，1 个维度，

题目内容涉及驾驶员车辆操纵技能、经济驾驶和危险知觉技能，采用 Likert 5 点计分，从“1 = 非常差”

到“5 = 非常好”。本研究中量表内部一致性 α系数为 0.817。 

2.2.2. 城市轿车驾驶员道路用户体验量表 
城市轿车驾驶员道路用户体验量表(City Car Drivers’ Road User Experience Scale)由 Wang 等人编制，

共 12 个项目，分为出行体验、路况体验、路标体验和路网体验 4 个维度，参与者被要求结合自己经常驾

车出行的路段指出这些项目在多大程度上符合切身体会。量表采用 Likert 5 点计分，回答范围从“1 = 完
全不符合”到“5 = 完全符合”。分数越高，反映越好的道路用户体验。本研究中量表内部一致性 α 系

数为 0.816。 

2.2.3. 中文版自动驾驶汽车可接受性量表 
中文版自动驾驶汽车可接受性量表(the Chinese version of the Automated Vehicles Acceptability Scale)

由 Payre 等人编制，Qu 等人进行修订[13]，并检验了其在我国驾驶员群体中的信度和效度。修订后的量

表共 7 个项目，分为情景接受度和危险使用 2 个子量表，采用 Likert 7 点计分，回答范围从“1 = 非常不

同意”到“7 = 非常同意”，其中第 1、4 题反向计分。情景接受度子量表的得分越高表明对自动驾驶汽

车的情景接受度越高，危险使用子量表的得分越高表明在危险情况下使用自动驾驶汽车的兴趣越高。本

研究中量表内部一致性 α系数为 0.705。 

2.3. 研究程序 

使用问卷星和 TC-LAB 平台发放问卷。受访者需要填写人口学基本信息、自我评估的驾驶技能量表、

城市轿车驾驶员道路用户体验量表以及中文版自动驾驶汽车可接受性量表。每名受访者只有一次答题机

会，且受访者的匿名性得到了保证。所有受访者均为自愿参与，在答题结束后获得两元报酬。 

2.4. 统计处理 

本研究使用 SPSS 25.0 对数据进行描述统计、相关分析和回归分析。此外，本研究基于 Hayes 的研

究[14]，采用 SPSS 宏程序 PROCESS 3.3 进行中介效应检验。 

3. 结果 

3.1. 共同方法偏差检验 

本研究采用 Harman 单因子检验法进行共同方法偏差检验，结果表明，特征值大于 1 的公共因子共 7
个，未经旋转的第一个因子只解释了全部变异量 21.85%，小于 40%的临界值，不存在明显的共同方法偏

差[15]。 

3.2. 描述性统计与相关分析 

表 1 呈现了各变量描述性统计及相关分析结果。驾驶技能与情景接受度显著正相关(r = 0.14, P < 0.01)，
驾驶技能与危险使用显著负相关(r = −0.13, P < 0.01)，驾驶技能与道路用户体验显著正相关(r = 0.47, P < 
0.01)，道路用户体验与情景接受度显著正相关(r = 0.16, P < 0.01)，道路用户体验与危险使用相关不显著

(r = 0.01, P > 0.05)，这些结果为后续假设检验提供支持。 

3.3. 回归分析 

为了验证驾驶技能对自动驾驶接受度的预测作用，进行分层线性回归分析。结果表明，驾驶技能能
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够显著正向预测情景接受度(β = 0.14, P < 0.001)、显著负向预测危险使用(β = −0.13, P < 0.001)。在控制人

口学变量后，驾驶技能仍然能够显著正向预测情景接受度(β = 0.08, P < 0.05)、显著负向预测危险使用(β = 
−0.09, P < 0.05)。 

 
Table 1. Averages, standard deviations, and correlation matrices for each variable (n = 709) 
表 1. 各变量的平均数、标准差和相关矩阵(n = 709) 

 M SD 1 2 3 4 

1. 驾驶技能 28.04 4.23 1    

2. 道路用户体验 46.88 6.77 0.47** 1   

3. 情景接受度 16.10 4.97 0.14** 0.16** 1  

4. 危险使用接受度 12.42 6.01 −0.13** 0.01 0.23** 1 

注：*在 0.05 级别(双尾)，相关性显著；**在 0.01 级别(双尾)，相关性显著。 

3.4. 中介效应检验 

采用 SPSS 25.0 及 PROCESS 程序，重复抽样 5000 次，检验道路用户体验在驾驶技能与自动驾驶情

景接受度之间的中介效应[16]。结果表明，驾驶技能显著正向预测自动驾驶情景接受度(β = 0.14, P < 0.001)；
驾驶技能和道路用户体验同时进入回归方程，驾驶技能(β = 0.09, P < 0.05)和道路用户体验(β = 0.12, P < 
0.01)均能显著正向预测情景接受度，且中介效应的 95% Bootstrap 置信区间不包含 0，表明道路用户体验

在驾驶技能和情景接受度之间中介效应显著。中介效应占总效应的比例为 39.72%。见表 2、表 3。 
 

Table 2. Mediation effect test 
表 2. 中介效应检验 

回归方程 拟合指标 系数显著性 

结果变量 预测变量 R R2 F β t 

情景接受度  0.14 0.02 14.30   

 驾驶技能    0.14 3.78** 

道路用户体验  0.47 0.22 200.19   

 驾驶技能    0.47 14.15** 

情景接受度  0.18 0.03 11.18   

 驾驶技能    0.09 2.03* 

 道路用户体验    0.12 2.82* 

注：*在 0.05 级别(双尾)，相关性显著；**在 0.01 级别(双尾)，相关性显著。 
 

Table 3. Total, direct and mediating effects 
表 3. 总效应、直接效应及中介效应分解表 

 效应值 标准误 95%置信区间 相对效应值 

直接效应 0.085 0.042 0.003~0.168 60.28% 

间接效应 0.056 0.020 0.017~0.095 39.72% 

总效应 0.141 0.037 0.068~0.214  
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4. 讨论 

本研究结果表明，城市轿车驾驶员的驾驶技能能够正向影响自动驾驶情景接受度，负向影响自动驾

驶危险使用接受度，这与以往的研究相一致[17]。自我感知驾驶能力较高的人既会出于对车辆更自信的接

管控制能力，而增强在普遍情景下使用自动驾驶的积极性，也可能由于过度自信而不愿在自身驾驶能力

受限时使用自动驾驶，例如在酒后、疲惫时。中介效应分析的结果表明，道路用户体验在驾驶技能和自

动驾驶情景接受度之间发挥部分中介作用，即驾驶技能越高，道路用户体验越好，对自动驾驶的情景接

受度也越高。这验证了感知道路交通环境对于自动驾驶接受度的促进作用，揭示了驾驶技能如何影响自

动驾驶接受度的作用机制，较高的驾驶技能使得驾驶员在与道路环境交互时更灵活，从而获得较好的体

验，对于未来使用自动驾驶或与自动驾驶车辆在同一道路上并驾齐驱也有了更高的信心和期待。 
对比以往自动驾驶接受度的相关研究，本研究对不同情况下的自动驾驶接受度的影响因素进行了分

析和探讨，进一步揭示了自动驾驶情景接受度的影响机制，有助于为自动驾驶更精细化的技术接受提供

依据。其次，本研究着眼于驾驶员群体，有助于推动驾驶心理与自动驾驶研究的有效对接，促进以人为

本而非技术至上的自动驾驶研究。最后，本研究也是对以往自动驾驶接受度理论模型的有效扩展和延伸，

如驾驶技能可能是影响技术接受模型中感知易用性和感知有用性的重要因素，道路用户体验则可视为创

新扩散模型中兼容性的重要反映[18]。 
本研究结论具有一定的现实启示意义。首先，驾驶技能的培训不容忽视。未来自动驾驶汽车将在我

们的道路上行驶，我们不太可能立即从手动车辆转向全自动驾驶汽车，人类驾驶员将需要在特定情况下

及时接管，并且自动驾驶系统和人类操纵之间将持续存在互动[19]，高水平的驾驶技能仍然在交通安全方

面发挥着必不可少的作用。同时，还要引导公众正确认识自身驾驶水平，提高危险觉知能力，正确看待

自动驾驶所能发挥的积极替代作用。其次，在探讨自动驾驶技术的未来发展时，我们必须认识到一个关

键因素：良好的道路用户体验。这种体验涵盖了驾驶过程中的安全性、舒适性以及便捷性等多个方面。

当这些要素得到妥善处理时，公众对于自动驾驶技术的接受度将有望得到显著提升。为了实现这一目标，

需要从出行体验、路标体验、路况体验、路网体验多个维度来优化道路用户体验，这不仅能为当下交通

出行带来更加安全、舒适和便捷的体验，还有利于促进未来智慧交通的发展建设。 
本研究还存在一定的不足之处。首先，本研究采用中国城市轿车驾驶员作为研究对象，缺少跨文化

样本的验证，无法证实该结论对乡村及其他驾驶类型的驾驶员均适用。其次，由于质性研究方法对研究

者素质要求较高，本研究仅使用了问卷调查所收集的定量数据进行分析和检验。最后，研究仅从横断面

上讨论了变量之间的关系，因此无法确定研究变量的发展趋势以及严谨的因果关系。今后可以尝试扩大

样本范围，增加跨文化和地理多样性。通过实地观察或深入访谈等方法收集定性数据，以增强研究发现

的深度和广度。考虑使用多方法研究设计，结合定量和定性数据，以提供更全面的见解和解释。尝试纵

向研究，进一步探讨驾驶技能、道路用户体验等因素对自动驾驶接受度的作用机制。 
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