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城市道路跟车行驶中安全车距保持对驾驶行为稳定性的影响分析
范剑平

江苏省教育厅机关服务中心 江苏 南京 210024

【摘 要】：城市道路作为交通网络的核心载体，其复杂环境（如交叉路口密集、行人非机动车混行）导致跟车风险居高不下。

本文聚焦城市道路跟车场景，分析安全车距保持对驾驶行为稳定性的影响机制，从驾驶员、环境、车辆三方面剖析影响原因，并

提出针对性改进措施。研究发现，安全车距不足会加剧驾驶操作波动，而 2 秒以上车距可显著提升稳定性。通过多维度措施优化

车距管理，为城市道路安全驾驶提供实践参考。
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1 引言

据公安部交通管理局统计，2024年城市道路追尾事故中，

68%源于安全车距不足。安全车距不仅是物理空间概念，更直

接影响驾驶员的决策节奏与操作稳定性。当前研究多关注车距

数值标准，却忽视其对驾驶行为的深层影响机制。本文通过梳

理实际案例与调研数据，系统分析影响原因并提出措施，为降

低事故率提供理论支撑。

2 安全车距对驾驶行为稳定性的影响表现

2.1纵向车速控制稳定性

纵向车速控制稳定性主要体现在车速波动幅度及加减速

度变化的平缓程度上。当车距过短（<1.5秒）时，驾驶员对前

车速度变化的反应时间被大幅压缩。在城市道路中，前车可能

因遇红灯、避让行人等原因突然减速，后车驾驶员为避免追尾，

不得不频繁采取急刹操作，随后又需快速加速以跟上车流，这

使得车速波动幅度增加 30%以上。这种频繁的车速骤变不仅会

让本车乘客感到不适，还会形成“涟漪效应”，引发后车的连

锁反应。后车驾驶员需要根据前车的急刹和加速不断调整自身

车速，进一步放大了整个车流的速度波动，增加了追尾事故的

发生概率。而当车距充足（≥2秒）时，驾驶员有更充足的时

间预判前车动作，能够通过平缓的加减速度来调整车速，使车

速保持相对稳定的状态，减少了急刹和急加速的频率。

2.2横向车道保持稳定性

横向车道保持稳定性主要反映在车辆在车道内的偏移程

度上。车距不足时，驾驶员的注意力会过度集中在前车的行驶

状态上，时刻警惕前车的突然变向或减速，从而忽略了对车道

边界的关注。注意力的偏移会导致驾驶员对车辆横向位置的控

制能力下降，使得车辆在车道内的横向偏移量较车距充足时增

加 50%。在车道宽度有限的城市道路上，过大的横向偏移可能

导致车辆压线行驶，甚至与相邻车道的车辆发生剐蹭。相反当

车距充足时，驾驶员有更多的精力关注车道线和周围交通环

境，能够更精准地控制车辆的横向位置，保持车辆在车道内稳

定行驶。

2.3操作频率稳定性

操作频率稳定性主要指驾驶员调整方向盘和踏板的频率

高低。车距缩短会使驾驶环境变得更加复杂和不稳定，驾驶员

需要频繁地调整方向盘来修正车辆的横向位置，同时也需要频

繁地踩放油门和刹车踏板以适应前车的速度变化。数据显示，

与车距充足的情况相比，车距过短时，熟练驾驶员的操作频次

会增加 2倍，而新手驾驶员由于驾驶经验不足、对车辆的控制

能力较差，操作频次甚至会达到 3倍。过高的操作频率会大大

增加驾驶员的体力消耗和精神压力，加速驾驶员的疲劳累积。

疲劳状态下的驾驶员反应速度会变慢、判断能力会下降，进一

步影响驾驶行为的稳定性，增加交通事故的风险。

3 影响安全车距与驾驶稳定性的原因分析

3.1驾驶员主观因素

3.1.1认知偏差

驾驶员存在“城市低速无需长车距”的错误认知，这源于

他们对城市道路风险的低估。在城市道路中，即使车速较低，

也可能出现前车急刹、行人突然横穿马路等突发情况，这些情

况都需要驾驶员有足够的反应时间。而这类驾驶员往往认为低

速情况下，刹车距离短，不需要太长的车距，却忽略了人的反

应时间。例如，当车辆以 30km/h 的速度行驶时，人的反应时

间约为 0.5-1秒，在这段时间内车辆已经行驶了 4-8米，如果

车距不足，很容易发生追尾事故。

3.1.2情绪干扰

在拥堵路况下，72%的驾驶员会出现急躁情绪。长时间的

等待和缓慢的车流会让驾驶员产生焦虑和不耐烦，为了能尽快

通过拥堵路段，他们会主动缩短与前车的车距，试图寻找机会

“抢位”插入更前方的车流。这种情绪驱动下的驾驶行为会导

致操作变得激进，驾驶员会频繁地进行急加速、急刹车和频繁

变道，不仅难以保持稳定的安全车距，还会增加与其他车辆发

生碰撞的风险。

3.1.3技能差异

新手驾驶员由于驾驶经验匮乏，对车距的判断能力明显不
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足，判断误差可达±1秒。这是因为他们缺乏对不同车速下车

辆行驶距离的直观感知，难以准确估计与前车之间的安全距

离。而熟练驾驶员经过长期的驾驶实践，已经形成了较为精准

的车距判断能力，误差仅为±0.3秒。新手驾驶员在跟车过程

中，往往会出现车距忽远忽近的情况，难以维持稳定的安全车

距，从而影响驾驶行为的稳定性。

3.2道路环境因素

3.2.1路况复杂度

在交叉路口、学校区域等场景，路况极为复杂。行人随意

横穿马路、非机动车突然变道等情况时有发生，这些都会压缩

机动车的有效车距。驾驶员在这种环境下，需要同时关注前车

动态、行人、非机动车等多个目标，注意力被严重分散。例如，

在学校附近，上下学时段会有大量学生和家长穿行，驾驶员需

要时刻留意是否有学生突然冲出，这会使他们对与前车车距的

关注度降低，容易导致车距不足。

3.2.2交通流特征

早晚高峰时段，城市道路的车流密度可达 200辆/公里，在

这种高密度的交通流下，车辆之间的车距会自然缩短至 1秒以

内，形成“被动跟车”的状态。驾驶员几乎没有自主调整车距

的空间，只能跟随前车的速度被动行驶。当前车减速时，后车

也必须立即减速，否则就会发生追尾；当前车加速时，后车也

得快速跟上，否则就会被其他车辆加塞。这种被动跟车状态极

大地降低了驾驶员操作的自主性，增加了驾驶压力，也使得保

持稳定安全车距变得异常困难。

3.2.3视觉干扰

雨天时，雨水会附着在车窗上，影响驾驶员的视线清晰度，

同时路面的积水会反射光线，产生眩光；逆光条件下，阳光直

射驾驶员的眼睛，会导致驾驶员看不清前方路况和前车的轮

廓。在这些视觉干扰下，驾驶员对前车距离的判断会出现较大

误差，误差可达 40%。例如，实际车距为 10米时，驾驶员可

能会误判为 14米，从而没有及时调整车距，导致车距不足。

同时，视觉受阻会使驾驶员对前车的速度变化和动作反应延

迟，进一步影响驾驶行为的稳定性。

3.3车辆与技术因素

不同车型制动距离差异显著（如小型车与货车制动距离相

差 2-3米），统一车距标准适用性不足；仅 35%城市车辆配备

车距预警功能，且多数系统在低速场景下灵敏度下降；前车制

动信号传递延迟（如无尾灯提前预警），使后车反应时间缩短

0.5-1秒。

表 1 安全车距不足导致驾驶不稳定的原因分类及占比

原因类别 具体因素 事故案例占比

驾驶员因素 认知偏差 28%

情绪干扰 21%

技能不足 15%

道路环境因素

路况复杂 17%

交通流密集 12%

视觉条件差 7%

4 提升安全车距与驾驶稳定性的措施

4.1驾驶员层面

4.1.1强化认知培训

开发多层次 VR模拟系统，模拟不同天气（晴天、雨天、

雾天）、不同时段（白天、夜间）下 1秒与 3秒车距在突发情

况（如前车急刹、行人横穿马路、非机动车突然变道）中的差

异场景，让驾驶员沉浸式感受不同车距下的安全风险，深刻认

识到“低速也需保持足够车距”。定期组织驾驶员参加安全车

距专题讲座，邀请交通警察结合实际事故案例进行讲解，分析

因车距不足导致事故的原因和后果，加深驾驶员对安全车距重

要性的认知。在驾驶员年度审验中加入安全车距相关知识的考

核，考核不合格者需重新参加培训和考试，强化驾驶员对安全

车距的重视。

4.1.2情绪管理引导

在驾考科目三的实际道路考试中，增加拥堵场景的模拟考

核，设置车流缓慢、车辆加塞等情况，考核驾驶员在拥堵环境

下的情绪控制和车距保持能力。编写驾驶员情绪管理手册，收

录“深呼吸调节法”“注意力转移法”等实用的情绪控制技巧，

并通过驾校、车管所等渠道发放给驾驶员，供其学习和实践。

利用车载语音系统，在检测到驾驶员出现频繁变道、急刹等激

进操作时，及时进行语音提醒，引导驾驶员调整情绪，保持平

稳驾驶。

4.1.3技能提升训练

针对新手驾驶员，设计专门的“车距判断专项练习”课程，

在封闭场地内设置不同距离的参照物（如路灯杆、交通标志），

让新手反复练习判断与前车的距离，培养空间感知能力。组织

新手驾驶员参加跟车实训，由经验丰富的教练陪同，在不同路

况下指导新手如何根据车速、路况调整车距，掌握保持安全车

距的实用技能。开发手机 APP，通过 AR技术实时显示与前车

的距离和建议安全车距，让驾驶员在日常驾驶中随时练习车距

判断，提升技能水平。

4.2道路管理层面

4.2.1动态车距提示

在城市主要拥堵路段、交叉路口等关键位置，大规模设置

“当前建议车距”电子屏，电子屏与交通监控系统联网，实时

获取路段的平均车速，根据车速自动计算并更新建议车距（如
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20km/h 时提示≥5米，40km/h时提示≥20米），为驾驶员提

供直观的车距参考。在道路两侧设置距离标识线，每隔一定距

离（如 5米、10米）设置一条标识线，并标注距离信息，帮助

驾驶员直观判断与前车的距离，辅助其保持安全车距。利用交

通广播，在早晚高峰等拥堵时段，实时播报各路段的交通状况

和建议车距，提醒驾驶员根据实际情况调整车距。

4.2.2物理隔离优化

在学校、商圈、医院等行人、非机动车密集的区域，全面

增设护栏、隔离墩等物理隔离设施，将行人、非机动车与机动

车道彻底分离，减少横向干扰对机动车车距的影响。对现有的

道路隔离设施进行排查和改造，修复损坏的隔离设施，确保隔

离效果，防止行人、非机动车随意横穿马路或进入机动车道。

在没有条件设置物理隔离设施的路段，划设清晰的人行道、非

机动车道和机动车道标识，通过交通标线引导行人和车辆各行

其道，减少相互干扰。

4.2.3交通流调控

优化城市交通信号灯配时，采用智能交通信号控制系统，

根据不同时段的车流量自动调整信号灯时长，减少车辆在路口

的等待时间，避免车流频繁启停，降低被动跟车压力。在城市

主干道设置公交专用道，提高公交车通行效率，吸引更多人选

择公共交通出行，减少私家车数量，降低交通流密度，为车辆

保持安全车距创造有利条件。合理规划城市道路网，打通断头

路，拓宽狭窄路段，提高道路的通行能力，缓解交通拥堵，减

少因车流密集导致的车距不足问题。

表 2 不同场景下的建议安全车距标准

道路场景 车速（km/h） 建议车距（米） 对应时距（秒）

畅通主干道 60 30-40 3

一般路段 40 20-25 2-2.5

拥堵路段 20 10-15 1.5-2

恶劣天气（雨雾） 40 30-40 3-4

4.3技术支撑层面

4.3.1普及智能辅助系统

制定相关法规，强制要求新出厂的城市车辆必须配备 AEB

（自动紧急制动）+车距监测功能，确保系统在低速场景（如

10-30km/h）下的预警灵敏度达到 100%，当与前车距离小于安

全车距时，及时发出预警并在必要时自动采取制动措施。对已

上路行驶的车辆，鼓励车主加装车距监测和预警装置，政府可

给予一定的补贴，降低车主的改装成本，提高智能辅助系统的

普及率。建立智能辅助系统的质量监管体系，定期对车辆的

AEB和车距监测功能进行检测，确保系统正常工作，发挥应有

的作用。

4.3.2车路协同升级

加快 5G技术在城市交通领域的应用，构建车路协同通信

网络，实现车辆与车辆、车辆与道路基础设施之间的实时信息

交互，包括车距信息、车速信息、制动信号等。在前车制动时，

通过车路协同系统向后车实时发送预警信号，提醒后车驾驶员

提前做好制动准备，缩短反应延迟，为保持安全车距争取时间。

在道路两侧设置路侧单元，实时采集道路信息和车辆信息，通

过云端平台进行数据分析和处理，为驾驶员提供实时的路况预

警和车距建议。

4.3.3个性化车距设置

开发智能车载系统，根据车辆类型（小型车、货车、客车）、

驾驶员经验（新手、熟练）、驾驶习惯等因素，自动调整安全

车距的预警阈值。例如，货车的预警车距较轿车增加 20%，新

手驾驶员的预警车距较熟练驾驶员增加 15%。

允许驾驶员在一定范围内手动调整预警阈值，以适应不同

的驾驶需求和路况，但调整范围不得低于国家规定的最低安全

车距标准。系统根据驾驶员的历史驾驶数据，不断学习和优化

个性化车距设置，提高预警的准确性和适用性。

表 3 不同措施的实施效果对比

措施类型 具体措施 车距达标率提升 操作稳定性提升

驾驶员培训 VR事故模拟 35% 28%

道路管理 动态车距提示屏 42% 31%

技术升级 AEB+车距监测 58% 45%

5 结论

安全车距对驾驶行为稳定性的影响是驾驶员、环境、技术

多因素共同作用的结果。车距不足会通过加剧操作负荷、缩短

反应时间、增加判断难度等路径降低驾驶稳定性。通过“认知

培训+环境优化+技术赋能”的综合措施，可显著提升安全车距

保持率，其中智能辅助系统与动态车距提示的协同作用效果最

为突出。未来应进一步推动车路协同技术应用，实现安全车距

的动态自适应管理，为城市道路交通安全提供更全面的保障。
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