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摘  要 

随着自动驾驶技术的发展，其交通肇事的刑事责任认定成为重要法律问题。本文通过分析自动驾驶肇事

刑事责任的认定困境，从生产者、使用者和第三方等维度解析刑事责任划分，并提出“动态归责理论”，

即责任权重并非固定不变，应根据自动驾驶层级、事故场景中各主体的实际控制力表现来进行动态调整，

更精准地体现“权责随控制力变化而适配”的核心主张，以在保障技术发展与维护公共安全之间寻求平

衡。 
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Abstract 
With the development of autonomous driving technology, the determination of criminal responsibility 
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for traffic accidents has become an important legal issue. This article analyzes the dilemma of de-
termining criminal responsibility for autonomous driving accidents, and analyzes the division of 
criminal responsibility from the dimensions of producers, users, and third parties. It proposes the 
“dynamic attribution theory”, which means that the weight of responsibility is not fixed and should 
be dynamically adjusted based on the actual control performance of each subject in the autonomous 
driving hierarchy and accident scenario, more accurately reflecting the core proposition of “rights 
and responsibilities adapt to changes in control”, in order to seek a balance between ensuring tech-
nological development and maintaining public safety. 
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1. 引言 

随着 L3 级自动驾驶技术的规模化落地与 L4 级系统的商业化试点，自动驾驶汽车交通肇事的刑事责

任认定已成为法律理论与司法实践面临的核心挑战。传统刑事责任理论在应对这一技术变革时逐渐显现

适配性缺陷，亟需理论创新回应技术发展需求。 
现有法律理论在自动驾驶场景中暴露出明显局限。严格责任理论主张将责任直接归属于生产者，虽

强化风险防控却可能抑制技术创新——在 L3 级人机共驾场景中，若系统未及时预警而单纯归咎于生产

者，显然忽视了驾驶员的接管义务，美国优步测试事故中安全员被判过失杀人而车企仅负民事责任的判

决，便凸显了这一理论的适用矛盾。过错责任理论聚焦主观过错认定，但自动驾驶系统的“算法黑箱”

特性使过错举证陷入困境，特斯拉 Autopilot 乡村路口事故中，算法决策逻辑的不可解释性导致司法机关

难以追溯制造商是否存在过失，传统过错标准在此类系统自主决策场景中逐渐失效。身份预设责任模式

则以固定身份划分责任，默认生产者为主责方、使用者为次责方，这种静态划分忽视了技术层级差异带

来的控制力变化：L2 级系统中用户需全程监控，而 L5 级系统中用户几乎无操控权，《江苏省道路交通

安全条例》对 L3 级事故责任的一刀切规定，及【(2023)鄂 01 民终 25835 号】案例中因系统数据加密导

致责任判定受阻的困境，均反映出静态模式与技术特性的脱节。 
针对这些局限，本文提出的“动态归责理论”构建了全新的责任认定框架。其核心主张是摒弃身份

预设的固定模式，以“事故场景中各主体的实际控制力”为核心变量，结合技术层级与注意义务履行程

度动态调整责任权重，核心逻辑可凝练为“控制力越强，注意义务越高，对应责任权重越大”。这一逻辑

包含三层递进内涵：控制力是责任划分的基础锚点，并非单纯物理操控权，而是对驾驶行为或系统运行

的实质支配与风险防控能力的综合判定；注意义务与控制力需对称性匹配，强度随控制力大小成正比分

布，这种匹配避免了权责失衡，如同 L5 级系统中用户注意义务仅限定于不破坏系统；责任权重随控制力

与义务履行状态动态调整，控制力强却未履行对应义务的主体责任权重显著提升，已尽义务者则相应降

低，实现“控制力–义务–责任”的精准衔接。 
相较于现有理论，动态归责理论实现了多维度突破。不同于严格责任的结果导向，它以实际控制力

为核心，避免责任与技术支配状态脱节，在 L3 级系统未预警事故中，若制造商已履行测试义务则责任权

重可降低，平衡风险与创新；区别于过错责任的主观要件中心主义，它通过“控制力–注意义务”的对
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称匹配将抽象过错转化为客观标准，传感器失效事故中可直接评估供应商是否合规，破解举证难题；相

比身份预设的静态划分，它结合技术层级与场景动态调整责任，与《深圳经济特区智能网联汽车管理条

例》的算法透明化要求相契合，通过“缺陷主动报告”制度破解算法黑箱困境。 
这一理论的实践价值与社会意义显著。在理论层面，它通过实质化控制力界定为多元主体责任划分

提供可量化基础，以阶梯式逻辑破解权责失衡，在保障公共安全与技术创新间实现平衡，与科技部《驾

驶自动化技术研发伦理指引》中责任随技术层级动态变化的要求形成呼应。在司法实践中，它依托“技

术鉴定委员会”机制与典型案例指导提升裁判统一性，最高检发布的技术鉴定标准可作为控制力评估依

据，美国佛罗里达州特斯拉诉讼案中陪审团按“设计缺陷”比例定责的逻辑，正与该理论的风险/效用失

衡判定思路一致。在社会层面，它通过动态校准责任边界倒逼各主体履行义务，车企需加大极端场景测

试投入，用户需提升接管敏感度，同时为 L5 级研发预留合理风险空间，避免责任泛化抑制创新，为构建

适应智能社会的法律责任体系提供了关键理论支撑。 

2. 自动驾驶肇事刑事责任的认定困境 

自动驾驶技术的迭代重构了传统交通行为的责任逻辑，其肇事刑事责任认定面临多重挑战。从司法

实践与学理研究来看，这一领域的核心困境集中于主体多元化、因果关系复杂化、过失标准模糊化等层

面，需结合技术分级特性、注意义务动态划分及归责理论革新，构建适配技术发展的解决方案。 

2.1. 主体认定困境 

2.1.1. 责任主体的多元化与边界模糊 
传统交通肇事责任主体多聚焦于驾驶人，但自动驾驶场景中，责任链条延伸至制造商、算法开发者、

道路测试方、第三方服务提供商等多元主体，从单一主体到多元网络的责任弥散。根据工业和信息化部、

公安部、交通运输部《智能网联汽车道路测试与示范应用管理规范(试行)》(以下简称管理规范》)第三十

四条，交通事故责任需依据当事人的违法行为等判定，但该规则未明确主体是直接操作的驾驶员，还是

对系统安全负总责的制造商，抑或是提供算法支持的技术公司。司法实践已显现这一困境。【(2021)湘
0725 民初 1299 号】案例中，事故车辆涉及道路测试委托方、技术服务方及驾驶员三方主体，法院最终认

为需结合三方合同约定与行为关联性综合认定责任比例。学理上更明确指出，自动驾驶系统因缺乏独立

意志与刑事责任能力，无法成为单独责任主体，其决策失误的责任需追溯至背后控制力主体，即对系统

设计、运行或监控具有实质影响力的生产者、使用者或管理者这种“主体弥散性”使得传统“谁行为，谁

担责”的归责逻辑难以直接适用[1]。 

2.1.2. 自动驾驶级别的差异对主体责任划分的影响 
自动驾驶技术的分级特性进一步加剧了主体责任的认定难度。低级别自动驾驶，L0-L2 以驾驶员主

导为核心，系统仅提供辅助功能，车道保持、自适应巡航等，要求驾驶员全程保持监控与接管能力；而

高级别自动驾驶 L4-L5 中，系统可在特定场景下完全主导决策，驾驶员的操作义务显著弱化。这种差异

直接影响责任重心的分配。研究表明，低级别事故的责任多指向驾驶员的未及时纠正系统的辅助失误监

督过失，而高级别事故若因系统故障引发，制造商往往成为责任核心[2]。但司法实践中其主体依旧存在

争议，【(2023)鄂 01 民终 25835 号】案例中，事故车辆处于 L3 级自动驾驶模式，系统在复杂路口未识别

行人导致碰撞，但因系统数据加密、算法黑箱特性，法院难以解析“是驾驶员未接管，还是系统未预警”，

最终因证据不足导致责任判定受阻。这一案例凸显：技术黑箱不仅模糊了“行为与结果”的关联，更直

接阻碍了“主体与责任”的对应，使得不同级别下的责任划分缺乏明确锚点。 
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2.2. 因果关系与过失认定困境 

2.2.1. 因果关系链条的多因叠加与认定障碍 
传统交通肇事的因果关系多为“一因一果”，而自动驾驶事故常呈现“多因一果”的复合形态，涉及

系统算法缺陷、驾驶员操作失误、外部环境干扰(如暴雨导致传感器失效)、道路设施不匹配等多重因素。

这种叠加效应使得因果关系的追溯与切割异常困难。程凡卿在《自动驾驶刑事风险研究——刑事追责的

困境与对策》列举的典型案例直观体现了这一困境：某事故中，车道保持辅助系统突然失效(系统因素)，
驾驶员因过度依赖系统未及时修正方向(人为因素)，同时对向车道车辆超速(外部因素)，三者共同导致碰

撞。法院在审理中难以判定“哪个因素是事故的决定性原因”，最终只能依据各方过错比例酌情划分责

任[3]。上述案例表明当下自动驾驶的技术复杂性已突破传统因果关系理论的解释范围，“条件说”“相

当因果关系说”难以应对多因素交织的场景。 

2.2.2. 过失标准的动态模糊与注意义务的冲突 
过失认定的核心是“注意义务的违反”，但自动驾驶场景中，注意义务的主体、内容与边界均随技

术介入程度动态变化，导致标准模糊化。人机共驾模式下需建立“动态注意义务分工”：系统主导决策

时，驾驶员的注意义务应限于监控系统异常并在必要时接管，而非传统的全程主动驾驶；若系统发出接

管提示，驾驶员的反应时间(如 3 秒内)应作为义务履行的合理限度。但这一标准在实践中难以落地——不

同驾驶员的反应能力存在差异，不同场景(如城市道路与高速公路)对反应速度的要求也不同，导致“合理

注意义务”的认定缺乏统一尺度[4]。同时，算法黑箱加剧了制造商过失的认定难度，由于算法决策过程

不透明，司法机关难以判断制造商是否预见并避免了系统缺陷。 

2.3. 产品缺陷归责的刑事法律适用空白 

民事领域中，《最高人民法院关于审理道路交通事故损害赔偿案件适用法律若干问题的解释》第九

条明确：因机动车产品存在缺陷导致交通事故，生产者需承担赔偿责任。但在刑事领域，现行刑法缺乏

针对“自动驾驶系统缺陷”的直接罪名，导致制造商的刑事责任难以追究。实践中若因系统缺陷引发重

大事故，只能通过“重大责任事故罪”“过失致人死亡罪”等传统罪名追责，但这些罪名的构成要件与产

品缺陷导致的事故存在明显不匹配——例如，“重大责任事故罪”要求行为人“在生产、作业中违反安

全管理规定”，但算法缺陷是否属于“安全管理规定的违反”，司法机关对此存在显著分歧。【(2021)湘
1202 民初 7684 号】舒某贵诉怀化春某汽车销售服务有限公司案例中，进一步暴露了这一矛盾。该案中，

法院认定辅助驾驶系统未达到消费者“在常规路况下安全行驶”的合理期待，构成产品缺陷(民事认定)，
但因刑法中无对应罪名，无法对制造商追究刑事责任。这种“民事可追责而刑事不可追责”的断层，使

得产品缺陷的刑事威慑力严重不足，难以倒逼制造商履行更高标准的安全义务。此外，技术标准的缺失

加剧了这一困境：目前自动驾驶系统的缺陷认定缺乏统一行业标准，司法机关只能依赖消费者合理期待

或风险收益平衡原则酌情判断，导致同类案件的裁判结果差异较大[5]。 

3. “动态归责理论”的提出与核心内涵 

针对自动驾驶肇事刑事责任认定中主体多元化、因果关系复杂化及责任边界模糊化等困境，本文提

出“动态归责理论”，旨在突破传统静态归责框架的局限，实现刑事责任的精准化与适配性划分。 

3.1. 理论核心内涵的深化阐释 
“动态归责理论”的核心主张是：自动驾驶肇事的刑事责任认定应摒弃身份预设责任的固定模式，

不是生产者必然主责、使用者一律担责，转而以“事故场景中各主体的实际控制力”为核心变量，结合
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自动驾驶技术层级与注意义务履行程度，动态调整责任权重。其核心逻辑可凝练为“控制力越强，注意

义务越高，对应责任权重越大”，具体包含三层递进内涵。 
控制力是责任划分的基础锚点。控制力并非单纯指物理操控权，而是对驾驶行为或系统运行的实质

支配能力与风险防控能力的综合判定。生产者的控制力体现在对车辆的物理控制、系统提示的及时反馈、

接管请求的快速处理，以及对系统功能的合理运用；传感器供应商、道路管理者等第三方的控制力，则

体现在组件质量保障与环境维护效能上，比如激光雷达测距精度的稳定性、道路标线的清晰程度等。这

种对控制力的实质化界定，为责任划分提供了可量化的事实基础。 
注意义务与控制力要对称性匹配。即注意义务的强度应与主体控制力的大小成正比，高控制力主体，

如 L4 级车企需履行全场景风险预见与防控义务，包括符合 ISO 21448 预期功能安全标准、对极端场景进

行测试验证、建立系统缺陷快速响应机制；中控制力主体，如 L3 级用户需履行监督与及时接管义务，包

括保持对路况的持续关注、在系统发出接管提示后 3 秒内响应、不因分心丧失接管能力；低控制力主体，

如 L2 级第三方供应商需履行组件质量合规义务，如确保传感器在宣称的环境条件下正常工作。这种匹配

性避免了控制力弱却承担重义务的权责失衡，例如 L5 级系统中，用户因控制力极弱，其注意义务仅限于

不故意破坏系统，而非全程监控[6]。 
责任权重随控制力与义务履行状态动态调整。责任权重的分配并非固定不变，而是基于控制力大小

与注意义务履行程度综合判定。控制力越强的主体，若未充分履行对应强度的注意义务，其责任权重将

显著提升；若主体已尽到与自身控制力匹配的注意义务，责任权重则会相应降低。这种动态调整机制让

责任认定摆脱了身份预设的局限，实现了“控制力–义务–责任”的精准衔接。 

3.2. 理论适用的具体路径与挑战应对 
将“动态归责理论”落地于司法实践，需构建标准化的适用流程，同时直面技术特性带来的现实制

约。其核心路径需围绕技术事实认定、责任权重量化、争议解决机制展开，并针对性回应“算法黑箱”

“数据安全”“边缘场景”等技术挑战。 
实践中，技术特性带来的制约需通过配套制度破解。“算法黑箱”导致的决策过程不透明是核心障

碍，需建立独立强制性数据记录标准，要求自动驾驶车辆安装符合国家标准的“黑匣子”，强制记录算

法输入数据、决策逻辑节点、系统状态变化等关键信息，且数据存储格式需满足司法机关直接调取与核

验需求，避免车企以技术保密为由隐瞒核心证据。针对算法安全性的追溯难题，应引入第三方安全审计

制度，要求车企在产品上市前提交核心算法(脱敏后)至指定第三方机构进行安全测试，审计内容需覆盖极

端天气、突发障碍物等边缘场景的决策逻辑，审计结果作为责任认定中“注意义务履行程度”的重要依

据。对于暴雨、隧道出入口等“边缘场景”的责任模糊问题，需建立场景测试认证机制，由行业主管部门

联合科研机构制定边缘场景测试清单，车企需证明其系统对清单内场景的覆盖能力，未通过认证场景发

生的事故，可直接推定生产者未履行风险防控义务。 
为保障理论落地的统一性与权威性，还需完善支撑机制。应设立跨领域的“自动驾驶事故技术鉴定

委员会”，吸纳法律、计算机、交通工程等领域专家，统一把控控制力评估、算法缺陷认定等专业问题，

其出具的鉴定意见可作为司法裁判的重要参考。同时需强化算法透明化与数据合规的平衡，借鉴《深圳

经济特区智能网联汽车管理条例》的“缺陷主动报告”制度，要求车企在事故后及时提交脱敏算法框架

与测试记录，既保障技术秘密又满足责任追溯需求。 

3.3. “动态归责理论”的价值 
其一，理论破解传统归责的静态性局限。通过构建动态关联机制，该理论有效消解了多主体责任划

分的模糊性，避免了传统框架下一刀切式的责任分配。其二，强化责任预防功能。该理论通过明确“控
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制力与义务对等”的逻辑，倒逼各主体履行与其控制力匹配的注意义务：车企需加大极端场景测试投入

以覆盖潜在风险，用户需提升对系统提示的敏感度以保障及时接管，从而从源头降低事故发生概率。其

三，平衡技术发展与安全保障。一方面，理论为技术探索预留合理空间，例如 L5 级自动驾驶研发中的合

理风险可适当降低责任权重，避免因责任泛化抑制创新活力；另一方面，通过动态校准责任边界，防止

相关主体以技术复杂为由逃避应承担的责任，为自动驾驶产业的健康发展提供法治保障。 

4. 结论 

随着自动驾驶技术的发展，其交通肇事的刑事责任认定成为重要法律问题。主体多元化、因果关系

复杂化、法律适配性不足等困境，使得依赖“单一主体归责”或“静态责任划分”的传统模式难以应对技

术革新带来的复杂场景。 
本文通过剖析自动驾驶肇事刑事责任认定的核心难题，提出“动态归责理论”作为解决方案。该理

论以“控制力–注意义务–责任权重”的联动关系为核心，主张摒弃固定化责任分配模式，以事故场景

中各主体的实际控制力为核心变量，结合自动驾驶技术层级与注意义务履行程度动态调整责任权重。其

核心逻辑“控制力越强，注意义务越高，责任权重越大”，既破解了传统归责的静态性局限，清晰区分不

同场景下的责任差异，又通过强化各主体的义务履行，从源头降低事故概率，更在保障技术创新与维护

公共安全之间实现了平衡。未来，随着自动驾驶技术的进一步发展，相关的刑事责任认定规则还需不断

完善和细化，以更好地适应社会发展的需求。 
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