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摘  要 

伴随着智能驾驶技术的不断发展完善，“人机共驾”的全新驾驶模式在日常生活中也愈发普遍，而在此

种驾驶模式下的交通事故侵权责任认定却愈加复杂，现行法律规定面临新的挑战。本文旨在通过对“人

机共驾”模式的底层逻辑进行梳理，分析当前法律框架在该模式下的不足，探索“人机共驾”智能驾驶

汽车侵权责任认定更加科学、合理的解决方案，并提出相应的改进建议，推动法律体系的完善，以适应

智能驾驶技术的快速发展，促进技术和法律的同步发展。 
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Abstract 
With the continuous development and improvement of intelligent driving technology, the “human-
machine co-pilot” driving mode is becoming increasingly common in daily life, but the identification 
of traffic accident liability in this mode of driving is becoming more complex, and the current legal 
provisions are facing new challenges. This paper aims to analyze the underlying logic of the “human-
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machine co-pilot” driving mode, identify the shortcomings of the current legal framework in this mode, 
explore more scientific and reasonable solutions for the liability determination of intelligent driv-
ing vehicles in the “human-machine co-pilot” mode, and put forward corresponding improvement 
suggestions to promote the perfection of the legal system and adapt to the rapid development of 
intelligent driving technology, thereby promoting the synchronous development of technology and 
law. 
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1. 引言 

随着智能驾驶技术的迅猛发展，汽车智驾也在现代社会中开始普遍适用，“人机共驾”模式真正兴

起。而特斯拉等品牌的智驾汽车事故频发，也引发了社会的广泛关注。有学者曾指出人工智能时代的核

心法价值是安全[1]，这些事故不仅揭示了智驾技术缺陷对安全的潜在威胁，也暴露了现有法律框架在智

驾车辆事故责任认定方面的滞后问题。“人机共驾”模式不同于完全自动驾驶，驾驶员在某些情况下仍

需干预。驾驶员和智驾系统的协同操作使得责任归属变得复杂，事故的发生也涉及了更多因素。因此，

如何合理界定和划分责任就成为了社会所面临的重要课题。 

2. “人机共驾”的概述 

2.1. “人机共驾”的概念 

“人机共驾”是指在驾驶过程中，驾驶员与智能系统共同承担控制与决策职责的驾驶模式。这一概

念源自自动驾驶技术的不断进步，但由于技术尚未完全成熟，车辆的控制权和责任仍处于人机协作的状

态。不同于完全自动驾驶(Level 5)即完全自动化，不用人操作，使用人在机动车中的地位属于乘客，而非

驾驶人[2]。在“人机共驾”模式下，驾驶员虽不需要持续操作车辆，但仍应对车辆的行驶进行监督，并

在必要时介入。智能驾驶系统依托车辆的感知能力、人工智能算法及机器学习模型，在大多数驾驶任务

中实现自动化。然而，面对突发情况或复杂情境时，智能系统仍无法完全替代人类判断，驾驶员的干预

依然是保证安全的关键因素。 

2.2. “人机共驾”的特征 

2.2.1. 智能化与人为干预并存 
在“人机共驾”模式下，智能系统能够自动执行车辆的加速、刹车、转向等基本驾驶功能。然而，在

复杂道路环境或系统无法应对的突发情况中，驾驶员仍需及时介入，以确保行车安全。驾驶员的角色因

此从传统的全程操作转变为实时监控与必要时的决策者。 

2.2.2. 智能技术与法律责任交织 
在“人机共驾”模式下，智驾系统和驾驶员之间的责任界限变得模糊。智能系统的故障或性能问题、

驾驶员的疏忽或过错，都可能影响事故发生的原因和责任划分。这种技术与法律责任交织的现象，对“人
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机共驾”智能汽车在事故责任认定中提出了极大挑战。 

2.2.3. 智驾系统自主决策与驾驶员监督职责并重 
尽管人工智能系统具备高度的决策能力，但在复杂或不确定的驾驶环境中，系统仍有局限性。因此，

驾驶员在“人机共驾”模式下并非完全放弃控制权，而是与智能系统共同承担责任。尤其在系统无法应

对的情况中，驾驶员必须迅速作出决策，以避免事故的发生[3]。 
“人机共驾”智能驾驶汽车是当前自动驾驶技术的重要发展方向，它巧妙结合了自动驾驶技术与传

统驾驶员的操作。然而，这种模式也带来了新的法律挑战，尤其是在事故责任的归属问题上。 

3. “人机共驾”智驾汽车事故的归责困境 

在“人机共驾”模式下，事故责任的归属问题逐渐暴露出了许多复杂性与挑战。传统的责任认定框

架通常适用于完全由驾驶员控制的交通事故，而在“人机共驾”模式下，智能系统与驾驶员之间的互动，

使得事故责任的界定不再单一。以下将从几个方面分析这一归责困境。 

3.1. 责任主体的多元化 

在传统驾驶模式下，责任主体通常仅为驾驶员一方，但在“人机共驾”模式下，责任主体变得多样

化，涉及驾驶员、自动驾驶系统、车辆制造商等多方参与者。事故发生后，究竟由谁承担责任，成为了一

个复杂的法律问题。首先，是智能系统的责任，作为核心技术的自动驾驶系统，若因系统故障或技术缺

陷导致事故，责任可能归咎于系统设计方或制造商。然而，当前的技术仍未完全成熟，自动驾驶系统可

能存在判断误差或应急反应不及时的情形，这使得将责任完全归咎于系统变得具有争议。其次，是驾驶

员的责任，尽管智能系统承担了大部分驾驶功能，但驾驶员在“人机共驾”模式下依然保留一定的控制

权和监督责任。如果驾驶员未能履行必要的监控职责，未及时接管控制，或因疏忽导致事故，驾驶员也

可能承担一定责任。再者，是系统供应商的责任，如果事故由智能系统的硬件或软件缺陷引起，作为产

品供应方可能面临产品责任诉讼。特别是在系统设计存在缺陷或未能充分警示驾驶员及时接管的情况下，

制造商可能成为责任的主要承担者。因此，多重责任主体的存在使得事故后责任的划分不再简单直观，

必须依据具体的事故情形进行细致分析。 

3.2. 事故原因的不确定性 

因果关系是连接加害行为与损害结果、损害赔偿的侵权责任构成要件[4]，在“人机共驾”模式下，

事故发生的原因往往涉及智能系统的决策失误、道路环境的变化、驾驶员的反应迟缓或干预不足等多个

环节。在自动驾驶过程中，若智驾系统发生判断失误，导致事故，责任应归咎于系统的技术问题。可若

驾驶员未能在系统出现异常时及时接管，或未履行监控责任，也无法逃脱责任。同时，系统依赖雷达、

摄像头等设备感知环境，并通过算法作出的决策，在突发情况或极端的环境下也可能出现判断偏差[5]。
此时，如何判断事故是由系统判断失误引起，还是由驾驶员未及时干预导致，也是事故原因认定的难点。

而且，即使系统本身没有问题，驾驶员反应的滞后性也可能导致事故的发生。此时，责任的划分不仅要

考虑驾驶员的行为，还要考虑驾驶员与系统之间的互动和反应时间。由于涉及多重因素，事故发生原因

的判定通常需要依赖大量的数据分析和专家鉴定[6]，这无疑增加了责任认定的复杂性。 

3.3. 归责原则的适用困难 

在传统交通事故中，责任的归属主要依据过错责任原则，即责任方是否存在过错。然而，在智能驾

驶领域，由于技术因素的介入，过错责任原则的适用面临诸多挑战。 
首先，过错责任原则存在局限性，在“人机共驾”模式下，智能系统没有意识和主观意图，其决策更
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多是基于算法的输出，因此，是否可以认定“过错”难以明确界定。同时，驾驶员在某些情况下并不掌控

全程驾驶，责任的划分就不再完全依赖其主观过错。其次，无过错责任原则也适用困难，针对智能驾驶

汽车事故，部分学者建议采用无过错责任原则，即无论是系统故障还是驾驶员疏忽，责任都由制造商或

运营方承担。但在现有“人机共驾”的模式下，无论是智驾系统还是驾驶员都未完全获得驾驶权，完全

无视过错让责任全部由生产者承担无疑有违法律的公平原则。再者，混合责任模式也面临着难题，有些

学者建议，在“人机共驾”模式下，责任应当采取混合责任模式，结合过错责任与严格责任，依据事故具

体情况判断责任的划分。例如，如果系统存在明显故障，制造商应承担主要责任；而在驾驶员未履行监

督职责的情况下，驾驶员则应承担部分责任。但对于相关证据标准、举证责任分配以及具体责任的承担，

在现有法律体系下仍未明晰。最后，产品质量责任也无法全面顾及，虽然依照《产品质量法》《民法典》

的规定 1，若事故因智驾系统的技术缺陷而发生，制造商可能面临产品质量责任。但现有的产品安全标准

与技术规范尚无法完全适应智能驾驶系统的复杂性，智驾系统有无技术缺陷仍难以判断。 

3.4. 事故救济途径的缺失 

前文已多次强调“人机共驾”智驾汽车侵权的复杂性，同时考量到各方对于自身利益的追求和智驾

本身的复杂性，无可避免需要通过诉讼方式最终解决，在这一过程中，被侵权人的利益无疑会遭受损失，

因此，对“人机共驾”智驾汽车事故行之有效的救济路径是不可或缺的。而目前我国对于传统机动车辆

交通事故的救济路径通常为保险制度，但现行的保险制度对于智能驾驶车辆侵权事故的适用仍存在诸多

困难。根据《机动车交通事故责任强制保险条例》(以下简称《交强险条例》)的规定 2，我国仅强制要求

车辆投保交强险，而交强险是由车辆所有人或管理人投保，且不赔付车内人员，但在“人机共驾”所发

生的事故中，车辆的所有人、管理人、驾驶人、乘坐人都有可能成为被侵权人，智驾系统供应方也可能

成为侵权人。可能作为侵权人的厂商、开发商能否投保无法明确，而作为可能被侵权人的车辆所有人、

管理人等却无法由交强险救济，这显然存在着不合理，对智驾事故的被侵权人的利益保护不利。 

4. “人机共驾”智驾汽车侵权归责的解决路径 

4.1. 新归责模式的提出 

在“人机共驾”模式下，传统的法律责任归属模式面临挑战。因此，笔者认为应当在现有法律框架

下，提出适应智能驾驶汽车特性的新型归责模式，根据不同驾驶情境，对“人机共驾”智驾汽车的侵权

行为采取分阶段的混合归责模式。 

4.1.1. 在驾驶权由智驾系统掌握且并未要求转移时 
在此种情形下，智能系统完全掌控了车辆的驾驶权，且未要求驾驶员主动接管控制权。若此时车辆

发生事故，应适用于过错推定原则，默认由自动驾驶系统的技术缺陷或判断失误所导致，要求智驾系统

的开发商或制造商应当承担举证责任。若无法证明并非系统缺陷，则依据《产品质量法》中的产品责任

规定，由制造商或开发商作为产品供应方应当承担相应的赔偿责任。同时，若事故发生后，驾驶员在系

统出现故障时未能及时接管车辆控制，或未遵守安全驾驶规则，履行安全监管义务，则会被认为驾驶员

 

 

1《中华人民共和国产品质量法》第 26 条 生产者应当对其生产的产品质量负责。产品质量应当符合下列要求：(一) 不存在危及人

身、财产安全的不合理的危险，有保障人体健康和人身、财产安全的国家标准、行业标准的，应当符合该标准；(二) 具备产品应当

具备的使用性能，但是，对产品存在使用性能的瑕疵作出说明的除外；《中华人民共和国民法典》第 1202 条 因产品存在缺陷造成

他人损害的，生产者应当承担侵权责任。 
2《机动车交通事故责任强制保险条例》第 2 条 在中华人民共和国境内道路上行驶的机动车的所有人或者管理人，应当依照《中华

人民共和国道路交通安全法》的规定投保机动车交通事故责任强制保险。第 3 条 本条例所称机动车交通事故责任强制保险，是指

由保险公司对被保险机动车发生道路交通事故造成本车人员、被保险人以外的受害人的人身伤亡、财产损失，在责任限额内予以赔

偿的强制性责任保险。 
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存在疏忽，因而对损失扩大部分承担相应责任。在这种模式下，归责的关键点在于供应方的产品责任和驾

驶员的监督责任，让拥有数据优势的制造商或开发商承担举证责任，以此将过错责任与产品责任有效结合。 

4.1.2. 在驾驶权由智驾系统掌握虽已要求转移但未转移时 
在这种情形下，智能系统虽然掌握了驾驶权，但根据系统的提示要求驾驶员取得控制权。此时的事

故归责应采取过错责任原则的归责模式，以智驾系统发出接管指令合理、及时与否，驾驶员是否尽到监

管职责作为责任分配的依据。若智驾系统未能在合理时间内及时提醒驾驶员进行控制切换，导致事故发

生，则由系统开发商或制造商因其过错(即产品缺陷)承担相应责任。因为，此种情形下，无论驾驶员接管

控制权与否，事故发生都难以避免。但是，若是驾驶员在智驾系统合理及时要求其接管时而未及时接管

控制权，此时依据《民法典》中的过错责任原则 3，驾驶员未及时接管车辆，进行必要干预，认定其存在

疏忽的过错，由过错方驾驶员承担主要责任。在这种情况下，归责的关键在于智驾系统要求接管的指示

是否合理及时，及其衍生出对于驾驶员的注意义务和反应时间的界定等，这就要求国家对这些问题出台

相关标准以进一步明确。 

4.1.3. 在驾驶权由驾驶员掌握且已合理进行转移后 
在这种情况下，驾驶员完全掌握驾驶权，并且在适当时机进行了合理的驾驶权转移，系统也完全处

于待命状态或已经切换回手动驾驶模式。此时若事故发生，车辆完全处于驾驶员控制下，无论其是因注

意力不集中、过度依赖系统、未能遵守交通规则等原因导致事故的发生，在这种情况下，应按照传统的

过错责任原则，由驾驶员承担全部责任。当然若是驾驶员在合理的驾驶权转移后，系统没有在必要时刻

提供足够的警示或无法在紧急情况下正确响应，制造商的责任仍会基于产品瑕疵和安全保障义务的缺失，

依据《产品质量法》向消费者承担相应产品责任。 

4.2. 相关配套制度的建设 

4.2.1. 驾驶员注意义务、驾驶权合理转换的规定 
“人机共驾”模式的核心特点之一是驾驶员与智能系统之间的“协同作用”，而在前文所述的新归

责模式之下，驾驶员在事故发生前后，履行何种程度的注意义务，以及合理的驾驶权转换时机，都成为

责任判定的关键。但当前法律对驾驶员在“人机共驾”情境中的注意义务和驾驶权转换的规定尚无法满

足新归责模式的要求，《道路交通安全法》(以下简称《道交法》)中对机动车驾驶员的注意义务仅作出了

宏观规定 4，如应遵守道路交通安全法律、法规的规定，按照操作规范安全驾驶、文明驾驶。而驾驶权合

理转移方面则是法律空白，最新的 2023《国家车联网产业标准体系建设指南》也指出对驾驶员或驾驶自

动化系统在执行动态驾驶任务过程中的交互规范，交互的内容需要进一步形成驾驶交互标准 5。因此，目

前既要推动人机交互相关标准的尽快落实并出台配套的行政法规，又应通过出台司法解释或行政法规对

《道交法》中关于驾驶员安全注意义务进行进一步的解释细化，以此来推动分阶段的侵权归责模式顺利

运行。此外笔者还想建议，一方面，考虑到自动驾驶环境下驾驶权确由智驾系统掌握，此时驾驶员的注

意义务应区别于传统驾驶过程中所应保持的高度注意义务，在不影响驾驶安全的基础上进行适当的放宽。

另一方面，对于驾驶权的合理转换应充分考量人机交互特点，借助广大厂商的驾驶试验数据，将“控制

转换合理时间”纳入人机交互标准中的具体定义，并将不合理的转换作为产品缺陷 6 纳入现有产品质量

责任法律体系之中。 

 

 

3《中华人民共和国民法典》第 1165 条 行为人因过错侵害他人民事权益造成损害的，应当承担侵权责任。 
4详见《中华人民共和国道路交通安全法》第 21 条、22 条。 
5详见《国家车联网产业标准体系建设指南(智能网联汽车) (2023 版)》三、建设内容(二)标准体系内容 2.通用规范标准(3)人机交互。 
6《中华人民共和国产品质量法》第 46 条 本法所称缺陷，是指产品存在危及人身、他人财产安全的不合理的危险；产品有保障人

体健康和人身、财产安全的国家标准、行业标准的，是指不符合该标准。 
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4.2.2. 智驾汽车侵权事故证据制度的建设 
在“人机共驾”的智驾汽车侵权事故中事故成因的准确判断是归责模式运用的前提条件，一方面智

驾汽车通常配备大量传感器、摄像头和数据记录系统，构成事件数据记录仪(Event Data Recorder)，对智

驾汽车行驶的全过程进行记录[7]，可为后续事故原因调查提供重要证据。另一方面，在现有法律未强制

作出要求的情况下，制造商是否愿意公开相关数据，及存储数据又该如何作为证据使用仍尚存疑问。因

此，笔者认为应当借助已有的智能网联技术尝试建立起一个车辆智驾数据存储的专业平台，该数据平台

可以由政府与企业一同构建并由政府或政府委托的第三方机构进行监管，一旦发生关于智驾系统的侵权

纠纷时，可以确保相关数据的及时获取和真实有效，为事故成因的判断乃至是新归责模式的正确适用提

供有效的证据支撑。当然这种数据存储平台的建设也必须有法律作为依据，应尽快出台相应的行政法规

对智驾系统数据存储作出明确规定，促进智驾数据存储平台的快速落实。同时，也需要进一步明确智能

系统数据的法律效力，制定或修改相关法律规定以推动智驾系统数据作为电子证据进行采集、保全和使

用，确保智驾数据有效纳入证据体系，在相关诉讼中作为判断事故成因的重要依据。此外，还需要对智

驾数据存在的风险有所防范，对利用智驾数据侵犯私人、公共利益的违法行为及时有力地打击，并通过

行政法规建设和民法刑法中相关条文的完善架构起联通民、刑、行的全面保护网，确保数据的正确运用。 

4.2.3. 智驾车辆事故救济路径的完善 
前文已经分析了我国现有保险制度之下智驾车辆事故中对被侵权人救济的不足之处，而通过保险机

制来赔偿智能驾驶所引发的交通事故，以此来达到对智驾事故中被侵权人救济的效果[8]，这仍然是学界

的通说，对此笔者也表示赞同，但现行保险制度对于智驾事故存在适用困境是毋庸置疑的，因此笔者认

为：首先，应当对相关法律中有关交强险投保主体进行拓展，通过新增司法解释的方式将智驾系统提供

方的厂商、开发商解释为车辆管理人纳入投保人范围之中。《交强险条例》中本就规定车辆管理人可作

为投保人进行投保，智驾系统又可在一定程度上获得车辆控制权，而厂商、开发商又对智驾系统运行存

在安全监管责任，成为车辆的(共同)管理人就具有了理论基础。同时，社会各界对于交强险不合理赔付范

围的批判不断，对交强险规定修改的呼声也日渐强烈，不妨顺应“人机共驾”这一新阶段的新要求，对

交强险赔付范围进行修改，将车内人员以及车辆所有人、管理人也纳入赔付范围，以便对车内人员或车

辆所有人、管理人成为智驾事故被侵权人的可能情况下提供救济。此外，也可以在交强险之外展开其他

尝试，如推出智驾机动车辆的特殊商业险、设立智驾车辆专属道路交通事故社会救助基金等，在以交强

险作为智驾车辆事故基本救济的基础上，继续丰富和完善“人机共驾”智驾事故的救济途径。 

5. 结语 

随着智能驾驶技术的快速发展，传统的交通事故责任认定模式面临着前所未有的挑战。事故责任的

归属变得更加复杂和模糊，使得现有法律在处理相关问题时显得力不从心。为了应对“人机共驾”时代

的挑战，法律不仅需要填补技术空白，更需要在实践中积累经验，结合智能驾驶技术的特点，提出更加

细致和具可操作性的法律规定。也希望在未来，立法者、司法机关和学术界能够共同关注智能驾驶技术

所引发的法律问题，开展跨学科的探讨与合作。通过这种协作，为智驾事故的公正解决提供更完善的法

律途径，确保各方的合法利益都受到法治保障，也更充分地发挥好智能驾驶技术所带来的社会效益，为

我国交通事业现代化发展注入动力。实现技术创新和社会发展之间的良性循环，推动我国智能驾驶技术

走得更快更高更远。 
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