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注意力分配差异

1. 手动驾驶任务注意力集中：手动驾驶要求驾驶员持续分配注意力在道路环境、车辆状态和控制输

入上，以做出及时的反应和控制。这种注意力分配集中在特定区域和任务上，具有很强的目标导向

性。

2. 自动驾驶任务注意力分散：自动驾驶系统接管了大部分车辆控制任务，从而降低了驾驶员对道路

环境的注意力需求。这导致了驾驶员注意力分散，更可能从事与驾驶无关的活动，如使用手机或娱

乐设备。

3. 认知能力需求不同：手动驾驶需要高度集中和持续的注意力，而自动驾驶则主要需要监控和决策

能力。自动驾驶系统不断提供信息和警报，需要驾驶员在必要时迅速做出反应。这种认知能力需求

的转变影响了注意力分配模式。注意力持续时间差异

1. 手动驾驶注意力持续时间较短：手动驾驶涉及频繁且快速地扫描道路环境和做出决策。驾驶员的

注意力持续时间通常较短，以适应不断变化的环境。

2. 自动驾驶注意力持续时间较长：由于自动驾驶系统处理了大部分任务，驾驶员的注意力持续时间

可以延长。他们可以从事与驾驶无关的活动，而无明显的影响。

3. 注意力疲劳阈值提高：自动驾驶降低了驾驶员的认知负荷，提高了注意力疲劳阈值。驾驶员可以

保持较长时间的注意力，但当需要介入时，反应速度可能会受到影响。
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§ 注意力控制策略差异

1. 手动驾驶中主动注意力控制：手动驾驶员必须主动控制注意

力，不断扫描环境和预测潜在危险。他们使用视觉搜索、预测

和规划策略来维持安全驾驶。

2. 自动驾驶中被动注意力控制：自动驾驶系统减少了驾驶员主

动注意力控制的需要。驾驶员更可能依赖系统警报和指示，并

采用被动关注模式，等待系统提示或事件发生。

3. 注意力技能退化：长期依赖自动驾驶可能导致驾驶员注意力

技能的退化。当需要手动驾驶时，他们可能难以重新获得集中

注意力和主动控制的能力。

§ 注意力恢复差异

1. 手动驾驶注意力恢复时间较短：手动驾驶需要持续的注意力，

因此驾驶员经常在任务之间转移注意力。这有助于保持注意力

恢复和适应不断变化的环境。

2. 自动驾驶注意力恢复时间较长：当自动驾驶系统接管时，驾

驶员可以将注意力转移到非驾驶相关活动上。然而，恢复注意

力可能需要更长的时间，尤其是在突然出现紧急情况时。

3. 注意力切换困难：长期依赖自动驾驶会导致驾驶员在手动和

自动驾驶模式之间切换注意力时出现困难。他们可能难以适应

不同任务的注意力需求，并表现出反应迟缓或错误。
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注意力盲点差异

1. 手动驾驶注意力盲点较少：手动驾驶员通过主动扫描和预测

潜在危险来识别和弥补注意力盲点。他们可以识别潜在风险，

即使它们不在直接视野内。

2. 自动驾驶注意力盲点较多：自动驾驶系统可能会创建新的注

意力盲点，因为驾驶员更依赖系统警报和指示，而忽略了自主

搜索环境。这可能会导致错过重要信息或事件。

3. 意外事件风险增加：注意力盲点的增加会增加意外事件的风

险。驾驶员可能无法检测到系统警报之外的危险，从而导致碰

撞或事故。
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1. 自动驾驶系统能够更有效地分配注意力，监控周围环境，提高安全性。

2. 手动驾驶员容易注意力分散，受疲劳、分心和环境因素的影响。

3. 自动驾驶系统通过自动化驾驶任务，降低了驾驶员的认知负荷，让他们可以更专

注于周围环境。

§ 风险感知差异

1. 自动驾驶系统能够收集和处理比人类驾驶员更多的传感器数据，提高风险意识。

2. 人类驾驶员依赖于有限的感官输入，可能会错过潜在的危险。

3. 自动驾驶系统通过先进的算法和机器学习技术，识别和评估潜在风险，防止事故

发生。

§ 注意力分配差异
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决策制定差异

1. 自动驾驶系统采用基于规则的决策或机器学习算法，提供一致性和准确性。

2. 人类驾驶员受到直觉、经验和认知偏差的影响，决策可能不一致。

3. 自动驾驶系统可以实时处理大量信息，快速做出基于数据的决策，减少错误。

情景应对差异

1. 自动驾驶系统被编程为处理各种场景，并已接受大量数据训练，提高适应性。

2. 人类驾驶员可能会遇到超出其经验或能力的意外情况，导致决策错误。

3. 自动驾驶系统通过持续学习和更新，不断提高其对不同驾驶场景的应对能力。
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错误管理差异

1. 自动驾驶系统具备冗余系统和故障安全机制，在发生错误时

可以迅速反应。

2. 人类驾驶员可能会无法控制错误，或者做出错误的反应，导

致事故。

3. 自动驾驶系统可以自动纠正错误或采取预防措施，以最小化

事故风险。

未来展望差异

1. 自动驾驶技术正在快速发展，预计未来将变得更加复杂和自

主。

2. 自动驾驶系统将继续超越人类驾驶员的能力，提高道路安全

和效率。
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