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摘 要： 为解决防御性驾驶行为心理作用过程缺少定量描述的问题，在界定防御性驾驶行

为内涵的基础上，设计防御性驾驶行为量表 . 基于计划行为理论，构建以过去防御性驾驶行

为、行为态度、主观规范和知觉行为控制为预测变量，行为意图为中介变量，后续防御性驾驶

行为为结果变量的分析模型 .对非职业驾驶员在间隔3个月的两个时间点跟踪调查，第1次调

查内容包括过去防御性驾驶行为、TPB变量、个人基本信息，第2次调查包括后续防御性驾驶

行为和个人基本信息，获得两次调查数据完全匹配的有效问卷213份 .对有效数据分析显示：

主观规范对防御性驾驶行为意向不显著，知觉行为控制、行为态度和过去防御性驾驶行为对

防御性驾驶行为意向影响值分别为0.40、0.29和0.26；行为态度、知觉行为控制和过去驾驶行

为通过行为意向(0.36)，可以在一定程度上对后续行为进行解释 .
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Abstract:Abstract: This study mainly deals with the problem of quantitatively measuring psychological process of

defensive driving behavior. The defensive driving behavior scale is designed by defining the concept of defensive

driving behavior. The analysis model was developed based on the theory of planned behavior (TPB). In the model,

the prior behaviors, behavioral attitude, subjective norms, and perceived control are predictive variables; the

behavioral intention is intermediary variable, and the subsequent behaviors are outcome variables. Questionnaire

data were collected from non-professional drivers at two time points separated by three months. TPB variables,

demographic information, and prior behavior were measured at the first survey and subsequent behavior was

measured at the second survey. 213 valid and matching questionnaires were obtained from two surveys. The

analysis results show that, subjective norms have no significant impact on defensive driving intention. The

perceived control (0.40), behavior attitude (0.29), and past driving behavior (0.26) have positive impact on

behavior intention. Behavioral attitude, perceived control, and prior behaviors can explain subsequent behaviors to

some extent through the behavioral intention (0.36).
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0 引 言
全世界范围内机动化出行持续增长，2018年

全球道路安全现状报告中，世界卫生组织指出道

路交通死亡人数继续攀升，每年死亡 135万人，对

人类的伤害已经超越任何一种疾病的威胁，像传

染病般蔓延，迫切需要得到全社会的共同治理 .面

对交通事故“传染病”，需要研制出更多新的“疫

苗”，即从整个道路交通系统人、车、路、环境各方

面共同实施主动防御措施 .

防御性驾驶是一种以预防为核心，可以有效

降低交通事故发生率及事故损伤度的安全驾驶方

式，最早由美国人哈罗德·史密斯提出，旨在驾驶

过程中准确预测和识别各种潜在风险，使驾驶员

不主动引发事故和有效避免被动卷入事故 .美国

资深驾驶教练 Robert Schaller 整理了防御性驾驶

70 条准则(70 Rules of Defensive Driving)，较为全

面地阐述了防御性驾驶的具体做法 .防御性驾驶

引入我国相对较晚且主要是对职业驾驶员进行防

御驾驶技术培训 .何桂发[1]通过分析防御性驾驶技

术的基本概念，提出防御性驾驶的重要性；张军[2]

提出风险知觉和防御驾驶是一种预测危险并远离

危险的驾车、用路哲学；陈文金[3]从防御性驾驶行

为特征出发，论证了事故责任认定增加防御性行

为作用评判的合理性 .福建省泉州高速公路交警

支队制作了防御性驾驶技术推广视频 .2016年5月

1日起，我国驾考科目三，即道路驾驶技能考试增

加了防御性驾驶技术内容 .但截至目前，对防御性

驾驶的学术研究主要是从概念和作用等方面的定

性分析；由于缺乏有效传播，广大非职业驾驶员对

防御性驾驶了解甚少 .我国私家车数量快速增长，

非职业驾驶员数量庞大，每天在各种道路上驾车

的绝大多数是这部分群体，故对非职业驾驶员防

御性驾驶行为进行调查分析，找出影响因素，针对

性采取措施，促使该行为得到广泛推广具有一定

实际意义 .

本文以成熟的社会心理学理论——计划行为

理论(Theory of Planned Behavior，TPB)为基础，通

过界定防御性驾驶行为基本概念，开发基于计划

行为理论的防御性驾驶行为量表 (Defensive

Driving Behavior Scale, DDBS)；分析行为意向对

后续防御性驾驶行为的影响，采用方便抽样法对

部分非职业驾驶员进行了两次间隔 3个月的持续

跟踪调查；第1次调查基于TPB的防御性驾驶心理

变量及过去防御性驾驶行为，第2次仅调查驾驶员

后续的防御性驾驶行为；通过对两次调查对象的

一致性关联匹配，获取有效调查数据，进行结构模

型架构分析 .

1 计划行为理论模型构建
计划行为理论是 1985 年 Ajzen[4]在理性行为

(Theory of Reasoned Action，TRA)的基础上增加知

觉行为控制变量提出的理论，很多方面得到了大

量研究结果的支持，对人类理性行为具有很好的

解释力和预测力 .段文婷[5]指出该理论不仅可以用

来解释和预测行为，还能一定程度上干预行为 .从

方法论的角度看，计划行为理论变量与行为之间

关联在同一时间点测量时容易受到一致性偏差的

影响，如果采用同一次调查数据分析之间的关系，

可能导致人为夸大计划行为理论措施与行为之间

的关系[6].由于测量行为的不易，截至目前，大多数

利用计划行为理论进行行为分析的研究，只分析

到行为意向或采用过去行为来间接测定未来行为 .

JACQUES MAP[7]利用计划行为理论模型分析

了驾驶员在城市道路上遵守法定限速的显著信念

和行为意向关系；POTARD C. [8]通过增加过去行为

和无害感知两个指标形成扩展的计划行为理论，

预测了法国年轻人酒驾行为，该扩展模型能够解

释52%的行为意向方差；李鹏飞[9]等构建了以行为

态度、主观规范、知觉行为控制和社会环境作为预

测变量，行为意图作为中介变量的竞争性驾驶行

为结构模型，用过去行为代替了测定的未来行为 .

本文利用两次调查数据，构建以行为态度

(Attitude toward the behavior, AT)、主 观 规 范

(Subjective norm, SN)、知觉行为控制 (Perceived

Behavioral Control, PBC)和过去防御性驾驶行为

(Prior Defensive Driving Behavior, PDDB)为预测变
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量，行为意图(Behavior Intention，BI)为中介变量，

后 续 防 御 性 驾 驶 行 为 (Subsequent Defensive

Driving Behavior, SDDB)为结果变量的结构模型，

具体如图1所示 .

图 1 基于 TPB 的防御性驾驶行为模型

Fig. 1 Diagram of structure equation model of defensive
driving behavior based on TPB

2 量表设计及调查

2.1 量表设计

(1) 防御性驾驶行为量表 .

基于驾驶全过程的防御性驾驶行为是指驾驶

员在驾驶全过程中，即驾驶前、驾驶中及驾驶后始

终保持良好交通安全意识，全面预估并有效搜索

自己、其他道路交通参与者、车辆、道路及相关设

施、不良气候等原因可能带来的显性、隐性风险，

提前采取预防性操作措施，有效避免主动事故发

生且不卷入被动事故的一种安全驾驶行为模式 .

主动事故为由于驾驶员自己违规或错误行为而引

发的具有全部或一定责任的交通事故；被动事故

为由于其他道路交通参与者违规或错误行为引发

的，驾驶员自己无责的交通事故 .参照美国史密斯

防御性驾驶体系核心驾驶行为要求，考虑到防御

性驾驶行为致力于促使和谐、安全交通环境的形

成，确定防御性驾驶行为六大要点为：预估风险、

保持空间、引人注意、遵守规则不侥幸、专注不分

心和宽容礼让 .

“预估风险”是指有效识别各种因素带来的显

性和隐性风险，采取措施以规避主动和被动事故，

借鉴多维驾驶风格中耐心和谨慎型[10]题项要点，设

置了“通过视野不好路段总是提前减速”等 7个题

项；“保持空间”是为安全行车留有足够反应时间，

以实现有效规避被动交通事故或降低事故伤害

度，设置了“与前车保持足够安全车距”等 7 个题

项 .“引人注意”是指通过充分利用“车语”或“手势”

表达行为意图，与其他道路交通参与者有效互动，

以实现安全驾驶，设置了“通过急弯路段总是鸣笛

来提醒其他交通参与者”等6个题项；“遵守规则不

侥幸、专注不分心”要点具体题项设置是通过对美

国防御性驾驶课程指南中违规行为和分心行为部

分题项反转说法，分别设置了 6 个题项；“宽容礼

让”行为要点，借鉴多维驾驶风格 [11]、积极驾驶行

为[12-13]和亲社会驾驶行为[10]具体行为题项，设置了

“车辆合流时总是主动礼让其他车辆”等6个题项 .

(2) 计划行为理论核心变量 .

行为态度设定了驾驶员对防御性驾驶行为降

低事故率、车辆油耗、保险支出、驾驶焦虑感与增

强信任度的信念强度和结果评价；主观规范从重

要他人、其他交通参与者、主流媒体与交管部门 4

个方面分析外界压力对执行防御性驾驶行为的影

响；知觉行为控制从自主控制与行为坚持的难易

程度方面设置5个题项；行为意向从自己未来行为

意愿，对重要他人影响意愿，对其他驾驶员影响意

愿3个层面共设置5个题项 .以上评定量表统一采

用李克特(Likert)五标度，即1~5计分 .

(3) 个人基本信息和事故统计 .

个人基本信息包括：人口社会属性信息(性别、

年龄、婚姻状况和教育程度)、驾驶经验信息(驾龄、

年平均驾驶里程、驾驶总里程和周平均驾驶时间).

驾驶不良记录统计了被调查者在近 3年内所发生

的主被动交通事故次数及近1年内违规次数 .

2.2 调查及数据预处理

调查方法为通过“问卷星”发放问卷，采用方

便抽样方法对部分获得有效驾驶证的非职业驾驶

员进行调查，并进一步采用滚雪球模式让部分被

调查者扩大调查范围，通过问卷中设置的反向题

答题结果和答题时间两个标准筛选问卷 .

(1) 调查时间及结果 .第1次调查于2018年12

月底开展，内容包括过去防御性驾驶行为、TPB变

量、个人基本信息，最终获得有效问卷 525份；第 2

次调查于2019年4月初开展，内容为2018年12月~

2019年4月间防御性驾驶行为和个人基本信息，为

满足两次被调查者一致性要求，采用相同方法对
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第1次接受调查者逐个回访并发放二次调查问卷，

共获得有效问卷312份；两次调查防御性驾驶行为

都采用相同的行为量表 .

(2) 数据预处理 .为完成两次调查数据的匹配

和整合，从被调查者个人信息 8个变量、地域分布

和提交答卷时间等多个变量进行数据匹配，最终

获得配对成功的有效问卷213份 .

3 数据分析

3.1 调查样本的描述性分析

第1次调查获取525份有效问卷中：被试者包

括 335名男性和 190名女性；年龄在 31~40岁的人

数最多，共计218人，占比41.5%，51岁及以上人数

较少，共 36人，占比 6.9%；婚姻状况中，已婚有子

女的共425人，占比81%；实际驾龄中，10年及以上

的共 193 人，占比 36.8%，其他几个时间段的人数

相对均衡；年平均驾驶里程 1.5 万~2.0 万 km 人数

最少，共57人，占比10.9%；每周平均驾车时间10 h

以上的共 126人，占比 24%.两次匹配的有效问卷

213份中，各项统计信息和第 1次调查的有效问卷

比例结构相同，在此不展开说明 .

3.2 量表信效度分析

对 DDBS 各指标和 TPB 变量进行可靠性检

验，用纠正题项的总相关系数(Corrected Item Total

Correlation，CITC)纯化题项，CITC 指每个题项与

其他所有题项之和的相关系数，一般CITC指标值

应不小于 0.4，用克隆巴赫 α 系数检验测量题项的

信度 . 防御性驾驶行为量表信度检验克隆巴赫 α

系数为0.955，所有题项指标的CITC均大于0.4，各

构面的克隆巴赫 α 系数均大于 0.75；行为态度、主

观规范、认知行为控制和行为意向可靠性检验结

果显示 4 个变量中各题项 CITC 指标范围均在

0.455~0.865，满足不低于 0.4 的要求；克隆巴赫 α

系数均大于0.7，表示量表具有较好的可靠性 .

3.3 模型质量评估

模型质量评估主要包括两个部分，即模型外

在质量评估和模型内在质量评估 .外在质量评估

主要检验问卷收集的数据与假设模型的匹配程

度，修正后的结构方程模型适配度指标如表 1 所

示 .NFI、GFI 两个适配检验值指标接近适配标准

值，其他检验指标均非常适配，认为模型与数据是

比较适配的，能反映出变量之间的关系 .

表 1 模型适配度评价

Table 1 Evaluation model fit

评价指标

卡方/自由度

RMSEA

CFI

NFI

GFI

TLI

适配标准

≤3.00

≤0.08

≥0.90

≥0.90

≥0.90

≥0.90

检验结果

1.64

0.05

0.95

0.89

0.88

0.96

模型内在质量评估主要通过潜在变量的组合

信度和平均方差抽取量来判断，其中组合信度用

于评价一组潜在变量指标的一致性程度，具体评

估结果如表2所示 .

表 2 结构方程模型内在结构指标

Table 2 Internal structure indexes of structural
equation model

潜在变量

行为态度

知觉行

为控制

过去防御性

驾驶行为

行为意向

后续防御性

驾驶行为

观察变量

AT1

AT2

AT3

AT4

AT5

PBC1

PBC2

PBC3

PBC4

PDDB1

PDDB2

PDDB3

PDDB4

PDDB5

PDDB6

BI1

BI2

BI3

BI4

SDDB1

SDDB2

SDDB3

SDDB4

SDDB5

SDDB6

因子载荷

0.590

0.756

0.788

0.768

0.772

0.806

0.784

0.533

0.659

0.854

0.845

0.823

0.791

0.799

0.779

0.573

0.764

0.780

0.741

0.809

0.836

0.807

0.787

0.774

0.838

组合信度

0.856

0.79

0.923

0.809

0.919

平均方差
抽取量

0.545

0.496

0.665

0.517

0.654

分析结果，各潜在变量的组合信度均大于0.7，

说明模型的建构信度较好；除知觉行为控制略的
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平均方差抽取量小于 0.5，其他潜在变量的平均方

差抽取量均大于0.5，表明模型聚敛性满足要求；故

认为模型内在质量较好 .

3.4 两次调查匹配数据结构模型分析

对第 2 次调查匹配得到的 213 份数据进行相

关性分析，得到潜变量之间的关系如表 3所示 .行

为态度、知觉行为控制与防御性驾驶行为为弱相

关(分别为 0.179、0.239)，过去防御性驾驶行为、防

御性驾驶行为意向与防御性驾驶行为中等相关(分

别为 0.387、0.315)，行为态度、知觉控制行为、过去

防御性驾驶行为之间存在一定的联系 .

表 3 TPB变量相关性分析

Table 3 Correlations among TPB variables

变 量

行为态度

知觉行为控制

过去防御性驾驶行为

防御性驾驶行为意向

后续防御性驾驶行为

行为态度

1.000

0.415**

0.354**

0.518**

0.179**

知觉行为控制

1.000

0.444**

0.584**

0.239**

过去防御性
驾驶行为

1.000

0.533**

0.387**

防御性驾驶
行为意向

1.000

0.315**

后续防御性
驾驶行为

1.000

注：**表示在0.01水平(双侧)上显著相关 .

采用AMOS软件对两次调查获取匹配的 213

份调查数据进行分析，结果显示，主观规范对防御

性驾驶行为意向不显著，故在模型中不考虑主观

规范的影响，这一结果与闫岩[14]总结的主观规范是

对行为意向影响力最弱的结论一致，为提高主观

规范对行为意向的影响，应扩大规范内涵 .设计问

卷时，对防御性驾驶行为意向没有界定具体时间

段，在一定程度上导致行为意向对第2次调查行为

的解释度不高 .过去防御性驾驶行为、行为态度、

知觉行为控制为预测变量，防御性驾驶行为意向

为中间变量，后续防御性驾驶行为为结果变量 .样

本通过信度检验和正态性检验，采用最大释然估

计法进行参数估计，如图2所示 .

图 2 基于 TPB 防御性驾驶行为模型拟合结果

Fig. 2 Model fitting results based on TPB
由图2可知，防御性驾驶行为意向对防御性驾

驶行为显著相关，标准化路径系数为 0.36，防御性

驾驶行为意向对防御性驾驶行为有一定的解释力

和预测效果；知觉行为控制(0.40)、行为态度(0.29)

和过去防御性驾驶行为(0.26)对行为意向产生一

定正向影响 .

4 结 论
防御性驾驶是一种值得倡导的交通安全理

念，加强对防御性驾驶行为推广进而形成安全驾

驶氛围，改善整个交通环境 .本文为量化分析防御

性驾驶行为影响因素，开发了信效度良好的防御

性驾驶行为量表，在此基础上构建了基于计划行

为理论的防御性驾驶行为结构模型，通过对调查

对象采用间隔3个月的先后两次调查，获取有效问

卷213份，分析结果显示，行为态度、知觉行为控制

和过去驾驶行为通过行为意向可以一定程度对后

续防御性驾驶行为进行解释 .
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