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摘要：算法控制下零工工作者的不安全事件频发，安全问题凸显，引发了政府、社会和学术

界对“算法取中”问题的高度关注。已有围绕算法控制对零工工作者工作态度和行为影响的研

究存在争议，并且忽视了算法控制强度的变化，尚无法清晰地揭示算法控制与安全绩效的关系，

在一定程度上限制了政府和平台出台相关政策和对策的针对性和有效性。

　　基于自我控制力量模型，从个体感知视角切入，探索零工工作者感知算法控制对其安全绩

效的非线性影响；并将个体特质因素纳入研究模型，考察特质自我控制对感知算法控制与安全

绩效之间关系的调节作用，以此构建一个被调节的曲线间接效应模型。以华南地区一家网约

车平台的司机群体作为调研对象，共获得多来源、多阶段的 351 份实地调查数据，并采用 Spss
21.0 和 Mplus 8.0 进行数据分析。

　　研究结果表明，感知算法控制与安全绩效呈倒 U 形关系，自我损耗起中介作用。具体地，

当零工工作者感知算法控制从低水平增加至中等水平时，自我损耗减少，个体安全绩效逐渐提

高；当零工工作者感知到算法控制从中等水平提升至高水平时，自我损耗增加，个体安全绩效

降低。特质自我控制调节感知算法控制与安全绩效的非线性关系，即零工工作者特质自我控

制水平越高，感知算法控制通过自我损耗对安全绩效的倒 U 形关系越平缓。

　　研究结果揭示了零工经济情景下智能算法作为一种新兴的数字技术如何在几乎没有人工

干预的情况下对工作者的劳动服务过程进行控制，并且随着工作者对算法控制感知强度的增

加，通过自我损耗对其安全绩效产生非线性影响。一方面，通过引入自我控制力量模型，发现

了适度强度的算法控制对工作者安全绩效最优；另一方面，发现了算法控制对具有不同特质的

个体存在差异化的作用机理。研究结果为优化和改进平台算法以提高零工工作者的安全绩效

提供更具针对性和有效性的理论依据。
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引言

安全绩效是衡量个体在安全方面表现的指标，包

含安全行为和安全结果 [1]。鉴于工作安全不仅是工

作者的基本劳动权益，还会对他人、组织和社会造成

重要影响，如何确保工作者安全绩效备受学术界关

注 [2]。近年来，随着中国垂直领域的零工经济迅速发

展，衍生出许多基于 GPS 定位、跨空间流动的零工工

作者，他们每日奔波于城市的各个角落，但诸如闯红

灯、逆行、超速行驶、与顾客发生严重冲突等不安全

行为愈发严重 [3−5]，安全问题愈发凸显。以共享出行

领域为例，相关数据显示，网约车交通事故发生率约

7.150%， 远 高 于 同 期 出 租 车 的 1.780%、 私 家 车 的

0.280% [6]。

在中国，零工工作者高态势的安全事故发生率引

发了业界和学界的高度关注，并将问题矛头直指算

法控制，明确提出平台应优化算法模型、设置合理的

阈值区间以实现“算法取中”。然而，“算法取中”能

否有效解决零工工作者的安全问题尚缺乏研究证据

支持，算法控制对零工工作者安全绩效的影响机制

是否是简单的线性关系尚不清晰，鲜有研究探讨当

零工工作者对算法控制的感知程度不同时 [7]，是否会

产生不同的安全绩效。因此，亟须探索零工工作者

感知算法控制如何影响其安全绩效，这具有重要的

实践价值和研究意义。

为解决零工工作者感知算法控制如何影响其安

全绩效的问题，本研究选择自我控制力量模型作为

理论基础。一方面，有研究表明自我控制是确保个

体安全绩效的重要力量 [8]；另一方面，感知算法控制

水平是连续的、动态变化的，自我控制资源的变化同

样具有连续性，从资源变化的视角切入，可以更好地

呈现零工工作者因感知算法控制强度的变化而影响

安全绩效的过程。因此，本研究借助自我控制力量

模型，将从资源变化角度破解算法控制对安全绩效

影响机制的黑箱。 

1  相关研究评述

算法控制是诸如 Uber、滴滴出行、美团外卖等在

线劳动平台基于人工智能算法技术设计的一套智能

平台控制系统，可用于代替人工干预对零工工作者

进行实时控制 [9]。这一全新的管理实践对零工工作

者心理和行为的塑造有重要影响。然而，已有研究

表明，算法控制对零工工作者的影响可能具有积极

和消极并存的“双刃剑”效应。

一方面，从消极效应路径看，算法控制可能诱发

高强度的压力、工作疲劳、焦虑等负性情感体验 [5]，

导致零工工作者出现不良行为，如危险驾驶等，增加

了道路安全风险 [5,10]。CHRISTIE et al.[3,11] 通过对零工

工作者进行访谈发现，零工司机和外卖骑手在工作

过程中感到高强度的压力，注意力分散，如频繁接收

通知和长时间工作后的严重疲劳，而超速、闯红灯、

在驾驶过程中使用手机等违规行为更是司空见惯 ，

证实了零工工作者在道路交通事故方面具有更高风

险；NGUYEN-PHUOC et al.[12] 基于工作  − 资源模型对

外卖骑手进行定量研究发现，算法控制构建的更高

工作要求和工作质量直接或间接地增加了零工工作

者的工作倦怠、冒险态度和危险骑行行为，并通过数

据证实工作倦怠、工作资源和个人需求直接影响零

工工作者的危险行为，而工作倦怠是最重要的预测

因素 [13]。另一方面，从积极效应路径看，算法控制给

零工工作者带来工作安全感、公平感、心流体验等

积极情感体验 [14−15]，激励零工工作者产生高工作绩效

和高工作卷入等正向行为。例如，Uber 算法控制的

游戏化设置，让零工工作者感受到打怪升级带来的

愉悦状态，甚至形成全神贯注、忘记时间存在的心流

体验 [16]。此外，算法系统提供的大量与工作任务相

关的信息技术支持 [17]，能帮助零工工作者对抗工作

过程中的分心和环境中的诱惑。裴嘉良等 [7] 通过定

量研究证实零工工作者感知算法控制对其服务绩效

具有正向影响。

这些研究证据初步证实了算法控制对零工工作

者心理和行为确实存在影响 ，但仍存在一些局限。

①  已有研究多数探讨算法控制对零工工作者心理和

行为层面的线性影响，但研究结果存在争议，亟须新

的理论视角将已有的研究争论进行整合。②  已有研

究大多基于平台视角分析算法控制产生的影响，鲜

有研究基于个体感知视角揭示算法控制对安全绩效

的影响。实际上，算法控制发挥作用更多体现为一

种心理资源，并建立在零工工作者的主观感受上，对

于算法控制的感知不同会从根本上塑造他们的态度

和行为 [7]。因而有必要基于个体感知视角探讨算法

控制的影响 [7]。③  探讨算法控制对零工工作者道路

安全风险的研究尚处于萌芽阶段，相关研究数量有

限，且多数通过定性方法挖掘算法控制对零工工作

者安全风险的影响因素 [11,3]，鲜有涉及算法控制的定

量研究，算法控制的作用机制更未可知。④  已有研

究忽视了算法控制强度的动态变化过程，导致无法

清晰地揭示在实际工作场所下算法控制与安全绩效

的关系。本研究认为算法控制与安全绩效可能不是

简单的线性关系，二者之间存在复杂的曲线关系，动

态变化的关键在于感知算法控制的强度。

为揭示感知算法控制对安全绩效的曲线作用机

制 ，本研究基于自我控制力量模型 (strength model of
self-control, SMSC)，从个体资源动态变化的视角构建

理论模型。自我控制力量模型通过资源情景取向解

释自我控制失败的过程机制，在安全控制领域的重

要作用得到广泛认可。该理论认为自我控制的成功

依赖于充足的自我控制资源 [18]，这些资源全部存储

在容量有限的资源库中且总量恒定；个体执行任何

类型的自我控制活动，如认知控制、情绪调节、冲动

抑制和判断决策等都会消耗自我控制资源 [19]；当自

我控制资源不足或耗竭时，自我损耗程度高，即出现

自我损耗效应 ，进而导致后续任务的自我控制失

败。

本研究选取自我控制力量模型作为理论基础，原

76 管理科学 (Journal of Management Science) 2023 年  11 月



因在于：①有研究表明自我控制是确保安全行为的

“最后防线” [8]，但从资源和情景的角度探讨自我控

制与安全绩效关系的研究尚不多见。②已有关于安

全控制领域的研究表明，确保个体安全行为正确执

行的 4 种控制手段包括技术控制、管理控制、社会控

制和自我控制。前 3 种控制手段通过外部力量约束

零工工作者的行为，但由于无法覆盖实际工作的所

有细节，对于零工工作者自我控制资源的影响力度

有限。此外，随着数字技术的日渐成熟，算法控制作

为全新的组织控制力量，能够渗透到工作过程中的

方方面面 [14,20]，已成为一股不容忽视的、强大的控制

力量，算法控制可能极大地影响自我控制进而影响

零工工作者的安全绩效。但鲜有研究考虑算法控制

对个体自我控制资源的影响，算法控制如何影响自

我控制进而对个体行为产生影响的研究匮乏。③  个
体感知的算法控制水平是一个连续的动态过程 [7]，自

我控制资源的变化同样具有连续性，从资源变化的

视角切入，能够更好地呈现零工工作者自我控制力

量因感知算法控制强度的变化而发生变化的动态过

程。综上所述，本研究使用自我控制力量模型探索

感知算法控制对零工工作者安全绩效的影响机制是

符合理论逻辑的，能为算法控制的相关研究引入新

的理论机制。

进一步地，有研究表明，零工工作者对于算法控

制的响应态度和后续行为还会受到个体差异的影

响 [7]，并且人格特质是影响自我控制力量的重要个体

因素 [21]。基于自我控制力量模型的相关研究，本研

究发现特质自我控制这一人格特质备受关注，它反

映个体自我控制能力，决定个体自我控制资源库的

资源总量，是工作场所安全的重要影响因素 [21]。因

此，本研究拟引入特质自我控制这一反映个体自我

控制能力差异的变量，并考察个体自我控制水平的

差异对感知算法控制与安全绩效关系的调节作用。 

2  理论分析和研究假设 

2.1  感知算法控制、自我损耗与安全绩效

感知算法控制体现了零工工作者对平台制定和

倡导的服务标准、行为规范、奖惩政策等内容的个

性化和内在化的理解，理解程度不同会从根本上影

响甚至塑造他们的心理和行为 [7]，继而影响其安全绩

效。

当零工工作者感知到的算法控制较低时，零工工

作者对在线劳动平台期待的工作行为和工作态度不

明确。由于缺乏明确的服务标准，零工工作者在工

作过程中更可能获得顾客的低满意度评价和更低的

服务绩效 [7]，诱发挫败感和低胜任感等负面情绪 [7]，消

耗心理资源。同时，感知算法控制较低的零工工作

者对于在线劳动平台的运行系统缺乏清晰的感知 ，

所以他们感受不到算法系统提供的必要的信息和技

术支持，整个工作过程都需通过调动自我控制资源

去完成；甚至可能操作和理解算法系统就需要消耗

大量的自我控制资源，这加剧了他们的自我损耗。

当感知算法控制从低水平增加至中等水平时，一

方面，零工工作者逐渐受益于算法系统提供的信息

和技术支持，有效减少了工作过程中分心抑制和抵

抗环境中的诱惑、判断决策等自我控制活动 [19]，进而

减少自我控制资源的损耗。例如，借助导航系统的

既定路线接送乘客减少了驾驶过程中对于行驶路线

的选择决策；实时语音提醒当前路况有效减少分心

抑制。另一方面，中等水平感知算法控制的零工工

作者对于算法系统传递出的对工作时间和工作职责

等的服务要求有更具象化的理解，虽然这些工作要

求会带来一定程度的压力，但由于算法系统是辅助

工作的技术伙伴 ，能帮助他们努力实现既定目标。

因此，零工工作者更可能将这些工作要求视为挑战

性压力 [7]，激发零工工作者的内在动机，显著提升他

们的自我成就感和实际收益，产生资源充盈感。此

外，中等水平感知算法控制的零工工作者更能享受

算法系统游戏化设计、象征性奖励等带来的趣味性，

产生高兴、自豪和希望等积极情绪 [15]，进而减少自我

损耗。

当感知算法控制从中等水平提升至高水平时，零

工工作者更倾向于视算法系统为控制性而非信息性。

高水平感知算法控制的零工工作者能准确把握在线

劳动平台的派单机制和评价体系，为了获得更高的

绩效表现和实际收益，不得不受制于算法控制 [22]，自

主选择不断延长工作时间、提高劳动强度 [3]，这导致

越来越大的工作负荷，诱发高强度的压力、工作疲劳

和焦虑等负性情感体验 [5]，加剧自我损耗。与此同时，

严苛的算法控制也引发了新的有趣问题：身份紧张。

零工工作者以“小微创业者”的身份加入平台，但现

实却处处受制于算法的严苛控制，出现工作自主悖

论 [9,23]，这种角色冲突和认知模糊造成了零工工作者

的困惑，引发身份紧张感，进而导致工作压力和工作

倦怠 [24]，消耗自我控制资源。算法控制实际构建了

一个工作要求更高的工作情景，鼓励零工工作者超

额完成服务角色期望的任务，高水平感知算法控制

的零工工作者更加遵循算法系统传递出的平台服务

信息。因此，除了按照规定完成角色内工作外，与低

水平感知算法控制的零工工作者相比，高水平感知

算法控制的零工工作者更可能超出规定内的角色要

求致力于提供更优质的服务 [7]，他们的自我控制活动

数量和难度都增加，需要投入更多自我控制资源，这

加剧了自我损耗。根据以上分析 ，本研究提出假

设。

H1 感知算法控制与自我损耗呈正 U 形关系

承接上述推断，感知算法控制水平将影响自我控

制资源存量，而已有研究表明，执行安全行为需要足

够的自我控制资源 [25]，自我控制资源不足或耗竭将

降低个体安全绩效 [26]，自我损耗与安全绩效负相关 [8]。

因此，本研究认为，感知算法控制通过自我损耗对安

全绩效呈倒 U 形影响。首先，自我控制资源不足时，

个体的注意调节能力将下降，风险判断水平也随之

下降，进而导致零工工作者易被分心刺激干扰，而且
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无法对自身行为进行监控，危险驾驶行为增加，如超

速驾驶 [27]。其次，当个体处于自我损耗状态时，很难

控制自身冲动和拒绝当前的诱惑，风险偏好会提高，

从而做出看起来对当前有利实则长远来看损失更大

的非理性行为 [28]。不安全行为带来的收益很容易被

个体察觉，如通过走捷径小路以提高效率进而得到

更多奖金 [26]，因而更可能增加不安全行为的风险选

择概率，降低安全绩效。综合上述可知，自我控制资

源不足或耗竭将提高不安全行为发生概率，降低安

全绩效；自我控制资源充足则可有效激发安全行为，

提高安全绩效。当零工工作者感知算法控制从低水

平增加至中等水平时，更倾向于视算法系统为信息

支持的技术伙伴，自我控制活动减少，零工工作者将

拥有较为充足的自我控制资源存量促进个体正确执

行安全行为，因此提高安全绩效；当零工工作者感知

算法控制从中等水平提升至高水平时，更倾向于视

算法系统为控制性而非信息性，自我控制活动的数

量和难度增加，加剧了自我控制资源的消耗，出现自

我损耗状态，零工工作者将缺乏充足的自我控制资

源以进行安全行为，导致安全绩效降低。根据以上

分析，本研究提出假设。

H2 感知算法控制通过自我损耗对安全绩效呈倒

U 形影响 

2.2  特质自我控制的调节作用

特质自我控制是一种稳定的人格特质，可以反映

资源库的自我控制资源总量 [21]。有研究表明，与低

特质自我控制的零工工作者相比，高特质自我控制

的零工工作者具有更多可支配的自我控制资源总量，

能更好地控制思想、情绪和冲动 [29]，带来更积极的工

作成果，如良好的表现、和谐的人际关系和较少的越

轨行为等 [30−31]。此外，在进行相同自我控制活动时，

高特质自我控制的个体比低特质自我控制的个体消

耗的自我控制资源更少 [32]。因此，本研究认为特质

自我控制水平对感知算法控制与自我损耗之间的关

系具有显著的调节作用。具体地，①当感知算法控

制处于较低水平时，高特质自我控制的零工工作者

拥有的更充足的自我控制资源总量，能更好地调节

低水平感知算法控制带来的挫败感和低胜任感等负

面情绪，减少心理资源的消耗。同时，高特质自我控

制的零工工作者进行相同的自我控制活动需要消耗

的自我控制资源较少，因此，在同样缺少必要的信息

支持来帮助完成工作任务的情况下，高特质自我控

制的零工工作者的自我控制资源的消耗速度比低特

质自我控制的零工工作者更慢，从而降低了自我损

耗的程度。②当感知算法控制从低水平增加至中等

水平时，零工工作者得益于算法系统提供的信息和

技术支持，减少了自我控制活动，高特质自我控制的

零工工作者比低特质自我控制的零工工作者拥有更

为充足的、可支配的自我控制资源存量，降低了自我

损耗的程度。③当感知算法控制从中等水平提升至

高水平时，高特质自我控制的零工工作者在应对高

水平感知算法控制带来的高强度的压力、工作疲劳、

焦虑和身份紧张等负性情感体验时，拥有较为充足

的自我控制资源总量；同时，高特质自我控制的零工

工作者自我控制资源总量更多、消耗速度更慢，因而

能更好地抵御高水平感知算法控制构建的更高工作

要求下自我控制资源的大量消耗，降低自我损耗的

程度。根据以上分析，本研究提出假设。

H3 特质自我控制对感知算法控制与自我损耗之

间的正 U 形关系具有调节作用，高特质自我控制下，

感知算法控制对自我损耗的正 U 形关系更加平缓 ；

低特质自我控制下，感知算法控制对自我损耗的正

U 形关系更加显著。

进一步的，正确执行安全行为依赖于足够的自我

控制资源存量，自我损耗与安全绩效负相关。因此，

本研究推断，特质自我控制对感知算法控制通过自

我损耗与安全绩效的倒 U 形关系起调节作用，高特

质自我控制能够缓解感知算法控制对安全绩效的负

面影响。由上述分析可知，在不同的感知算法控制

下，高特质自我控制的零工工作者能够降低自我损

耗的程度，他们将拥有较为充足的剩余可支配自我

控制资源，以确保正确执行安全行为，从而提高安全

绩效。根据以上分析，本研究提出假设。

H4 特质自我控制对感知算法控制通过自我损耗

对安全绩效的倒 U 形影响产生调节作用，低特质自

我控制下，感知算法控制通过自我损耗对安全绩效

的倒 U 形影响更加显著；高特质自我控制下，感知算

法控制通过自我损耗对安全绩效的倒 U 形影响更加

平缓。

综上，本研究构建一个被调节的曲线间接效应模

型，从零工工作者个体感知视角切入，以自我控制力

量模型为理论基础，探讨感知算法控制通过自我损

耗对安全绩效的非线性影响，同时考察特质自我控

制的调节作用。研究模型见图 1。 

3  研究设计 

3.1  研究样本和程序

中国零工经济涉及的劳动力群体主要集中在共

享出行、即时配送、服务到家等领域，共享出行领域

的网约车司机在零工经济中表现活跃。据中国交通

运输部公布的数据显示，截止到 2023 年 4 月，中国合

规网约车司机数量高达 540 余万人。根据已有研究

对该群体的关注，同时考虑到本研究主题关注零工

工作者与智能算法的人机交互过程，本研究将网约

车司机作为具有典型性和代表性的调查对象。

具体的调查过程如下：在 2021 年 12 月至 2022 年

1 月期间，得益于研究团队与广东省人力资源和社会

保障厅合作开展灵活用工课题项目的支持，研究人

员对华南地区 R 网约车平台开展实地调研。鉴于该

平台要求司机定期参与线下培训活动，在司管部门

相关负责人的帮助下招募志愿者，并在培训期间由

负责人根据自愿参与的司机规模线下发放并统一回

收调查问卷。为减少共同方法偏差的影响，本研究

选择多阶段、多来源的数据收集方式，每两个时间点
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之间间隔约 2 周。时间点 1 测量感知算法控制、特质

自我控制、冒险倾向和人口统计变量，实地发放 392
份问卷，收回有效问卷 384 份，有效回收率为 97.959%；

时间点 2 测量自我损耗，对时间点 1 提供 384 份有效

问卷的司机实地发放问卷，收回有效问卷 370 份，有

效回收率为 96.354%；时间点 3 研究人员拜访 R 网约

车公司，平台提供了时间点 2 交回 370 份有效问卷的

司机的系统账号和安全绩效的数据，在内部系统进

行匹配和分析，剔除有明显规律性或乱填等无效问

卷后，获得有效问卷 351 份。其中，男性有 249 名，占

70.940%；年龄在 30 岁以下的司机 95 名 ，占 27.066%；

专科学历的司机 154 名，占 43.875%；全职司机 248 名，

占 70.655%；从业时长超过 6 个月的司机 261 名 ，占

74.359%。 

3.2  变量的测量

为确保本研究使用的测量工具具有良好的信度

和效度，参考已有研究，使用国内外权威期刊广泛应

用的成熟量表。对于外文量表，本研究遵循严格的

翻译  − 回译程序，使其适应中国情景。除人口统计

学变量外，本研究使用的所有量表均采用 Likert 5 点

评分法，1 为非常不符合，5 为非常符合。

(1) 因变量 ：安全绩效 (SP)。根据安全绩效的定

义，需要对衡量个体安全行为和结果的指标进行测

量。在网约车服务情景下，司机安全行为和结果与

自身和他人 (如乘客 ) 共同相关。本研究采用网约车

平台终端的算法系统自动计算的司机安全合规分对

司机安全绩效进行测量 ，满分为 65 分。其中 ，人证

分 30 分，要求每天上岗司机是本人，并需要携带好驾

驶证、网约车司机证 ，违者扣分 ；订单合规分 20 分 ，

当订单异常时扣分，如绕道；驾驶分 15 分，要求司机

安全驾驶，获得危险驾驶标签将扣分，如闯红灯。安

全合规分是 3 项分数的合计，司机的安全合规分越高，

说明司机在身份认证、订单合规和安全驾驶等方面

表现得越好，从而能够提供更安全的乘车体验。

(2) 自变量 ：感知算法控制。采用裴嘉良等 [7] 编

制的测量感知算法控制的量表，共 11 个题项，刻画了

零工工作者对于算法系统通过规范指导、追踪评估、

行为约束等 3 个方面对其提供在线劳动服务的过程

进行实时动态控制的综合感知。

(3) 中介变量 ：自我损耗。采用 LIN et al.[33] 开发

的测量自我损耗量表中的 5 个题项，测量零工工作者

出现自我控制资源不足或耗竭时的状态。

(4) 调节变量：特质自我控制。采用 TANGNEY et
al.[30] 编制的特质自我控制量表的简化版，共 13 个题

项，测量零工工作者克服冲动、习惯或下意识反应的

能力倾向 [19]。

(5) 控制变量。已有研究表明，个体冒险倾向存

在差异，风险偏好程度较高的个体会更多关注危险

行为可能带来的收益，忽视其可能造成的损失，对个

体安全绩效产生负面影响；而个体的性别、年龄、学

历和从业时长也可能对其不遵守规范的危险行为产

生影响。基于此，为排除上述因素对本研究结果的

影响，本研究对零工工作者的性别、年龄、学历、职

业类型、从业时长和冒险倾向进行控制。本研究采

用 WILLIAMS[34] 开发的测量个体冒险倾向量表 ，共

11 个题项。

测量感知算法控制、自我损耗、特质自我控制、

冒险倾向的具体题项以及各量表的 Cronbach′s α值见

表 1，在测量过程中，为避免测量标准不统一或影响

信度，全部题项均为正向提问形式。 

4  实证结果和分析 

4.1  共同方法偏差的控制和检验

由于本研究部分测量采取自评方式，可能存在共

同方法偏差的问题。为尽可能减少此类问题，本研

究采取事前和事后两种方式进行控制。首先，在事

前控制方面，采用说明调研数据使用用途、强调信息

保密以及多来源和多时点填答等多种方法。其次 ，

在事后控制方面，分别采用 Harman 单因素检验和非

可测潜在方法因子进行控制。一方面，Harman 单因

素检验结果表明，未获得单一因子且首个主成分对

变异解释为 17.002%，低于 40% 的临界值 [35]。另一方

面 ，在加入共同方法偏差因子后 ， 5 因子模型优于 4
因子模型，χ2 = 1 022.685, CFI = 0.926, TLI = 0.916, SRMR =
0.042, RMSEA = 0.037，但 5 因子模型的 CFI 比假设模

型仅增了 0.012，低于 0.050 的标准 [35−36]。综上 ，本研

究共同方法偏差问题不明显。 

4.2  验证性因子分析

为 检 验 核 心 潜 变 量 的 区 分 效 度 ， 本 研 究 使 用

Mplus 8.0 进行验证性因子分析。需要说明的是 ，由

于结果变量安全绩效不是潜变量，因此，本研究对感

知算法控制、自我损耗、特质自我控制和冒险倾向 4
个潜变量进行验证性因子分析 [37]。检验结果见表 2，
与 3 因子模型、 2 因子模型和单因子模型相比 ， 4 因
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图  1  研究模型

Figure 1  Research Model
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表  1  测量题项

Table 1  Measuring Items

变量名称 题项 Cronbach′s α

感知算法控制
(Pac)

算法智能分配我的工作任务

0.844

算法按照平台标准对我的工作做出规范指示

算法向我提供大量与完成工作任务相关的信息支持

算法向我实时动态反馈与工作绩效相关的信息

算法实时追踪定位我的地理位置

算法持续跟进我的工作进度

算法实时监控我的工作态度

算法自动评估我完成工作的质量

算法根据我的工作表现划分等级，并在平台内进行排名

算法在特定时段或时期提供现金奖励，激励我努力工作

当我工作未能满足平台要求时，算法会对我进行罚款

自我损耗
(ED)

我感觉筋疲力尽

0.822

我的注意力无法集中

我需要付出大量努力才能专心做某件事情

我心力交瘁

我觉得我没有了意志力

特质自我控制
(TS)

我能很好地抵制诱惑

0.904

我很难改掉坏习惯

我是懒惰的

我会说出不恰当的话

我会做一些对我不好的事情，如果它们很有趣的话

我拒绝对我有害的东西

我希望我能更自律

人们会说我有钢铁般的自制力

追求乐趣有时使我无法完成工作

我很难集中注意力

我能够有效地朝着长期目标努力

有时我无法阻止自己去做一些事，即使我知道是错的

我经常不考虑所有的选择就行动

冒险倾向
(RT)

冒着失败的风险我也愿意努力尝试

0.857

我喜欢冒着风险去获取高的回报

我总是喜欢与别人分享冒险的想法

努力尝试和冒险是一件有趣的事情

我不喜欢被规则限制

我喜欢别人未曾做过的事情

我喜欢在别人面前发表意见

我喜欢我对事情不确定的看法

我喜欢冒着风险去尝试而不管对错

出于好奇心，哪怕冒着风险我也愿意尝试新的事情

无关输赢我都喜欢去冒险尝试
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子模型与实际数据拟合效果最佳，χ2 = 1 115.790, CFI =
0.914, TLI = 0.908, SRMR = 0.046 , RMSEA = 0.039。 

4.3  描述性统计和相关性分析

使用 Spss 21.0 对安全绩效、感知算法控制、自我

损耗、特质自我控制和冒险倾向 5 个变量进行描述

性统计分析和相关分析，结果见表 3。感知算法控制

的平方项与自我损耗显著正相关，r = 0.333，p < 0.010；
感知算法控制的平方项与安全绩效显著负相关， r =
− 0.227，p < 0.010；自我损耗与安全绩效显著负相关，r =
− 0.362，p < 0.010；特质自我控制与自我损耗显著负相

关，r = − 0.396，p < 0.010。因此，相关性分析结果初步

验证了本研究的相关假设。 

4.4  假设检验

为避免多重共线性问题，本研究对控制变量、自

变量和调节变量进行中心化处理，然后用中心化处

理后的变量构建感知算法控制平方项、感知算法控

制与特质自我控制的交互项、感知算法控制平方项

与特质自我控制的交互项。为检验研究假设，本研

究将控制变量和多项式回归项对自我损耗和安全绩

效进行层次回归分析，回归结果见表 4。
为了检验 H1，模型 1 给出控制变量对自我损耗的

回归结果；模型 2 在模型 1 的基础上引入感知算法控

制 ，感知算法控制与自我损耗的线性关系显著 ， β =
0.147，p < 0.010；模型 3 在模型 2 的基础上引入感知算

法控制平方项，感知算法控制平方项的回归系数显

著为正，β = 0.331，p < 0.001，表明感知算法控制与自

我损耗之间可能存在正 U 形关系。进一步检验模型

3 的拐点位置，经过计算得到拐点为− 0.216，在感知

算法控制的取值范围内 (− 2.463，1.972)。上述结果表

明，当零工工作者感知到的算法控制从低水平逐渐

 

表  2  验证性因子分析结果

Table 2  Results for Confirmatory Factor Analysis

模型 因子组合 χ2 df ∆χ2 ∆df CFI TLI SRMR RMSEA

4 因子模型 Pac, ED, TS, RT 1 115.790 734 0.914 0.908 0.046 0.039

3 因子模型 Pac + RT, ED, TS 2 157.562 737 1 041.772 3 0.679 0.661 0.103 0.074

2 因子模型 Pac + RT + ED, TS 2 727.805 739 1 612.015 5 0.551 0.526 0.122 0.088

单因子模型 Pac + RT + ED + TS 3 399.809 740 2 284.019 6 0.400 0.367 0.134 0.101

　　注：“  + ”表示因子合并；样本数为351，下同。

 

表  3  描述性统计结果

Table 3  Results for Descriptive Statistics

变量
安全
绩效

感知算法
控制

感知算法
控制2

特质自我
控制

自我
损耗

性别 年龄 学历
职业
类型

从业
时长

冒险
倾向

感知算法控制 − 0.117*

感知算法控制2 − 0.227** 0.016

特质自我控制 0.222** − 0.057 − 0.280**

自我损耗 − 0.362** 0.160** 0.333** − 0.396**

性别 0.232** − 0.019 0.029 0.092 0.024

年龄 − 0.054 − 0.017 − 0.079 − 0.023 0.082 0.024

学历 0.155** − 0.060 0.113* 0.019 − 0.031 0.023 − 0.427**

职业类型 − 0.047 − 0.064 − 0.022 0.058 − 0.158** − 0.082 − 0.007 0.060

从业时长 − 0.054 0.068 0.049 − 0.012 0.062 − 0.069 0.123* − 0.037 0.007

冒险倾向 − 0.159** 0.056 0.048 − 0.063 0.087 − 0.152** 0.035 − 0.074 0.084 0.157**

均值 55.030 3.747 0.997 3.890 3.877 0.290 2.160 2.580 0.290 2.090 3.984

标准差 6.171 0.635 1.148 0.610 0.679 0.455 1.059 0.751 0.456 0.818 0.619

　　注： **为p < 0.010， *为p < 0.050，下同。
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增加至中等水平时，零工工作者的自我损耗会下降；

当零工工作者感知到的算法控制由中等水平提升至

高水平时，零工工作者的自我损耗会增加。因此，H1

得到验证。

为了检验 H2，模型 7 给出控制变量对安全绩效的

回归结果；模型 8 在模型 7 的基础上引入感知算法控

制，感知算法控制与安全绩效的线性关系不显著，β =
− 0.100，p > 0.050；模型 9 在模型 8 的基础上引入感知

算法控制平方项，感知算法控制平方项与安全绩效

的回归系数显著为负，β = − 0.247，p < 0.001，表明感知

算法控制与安全绩效之间可能存在倒 U 形关系。进

一步检验模型 9 的拐点位置 ，经过计算得到拐点为

− 0.194，在感知算法控制的取值范围内 (− 2.463，1.972)。
因此，感知算法控制与安全绩效之间存在倒 U 形关

系。模型 10 在模型 9 的基础上对自我损耗进行控制，

自我损耗对安全绩效具有显著负向影响，β = − 0.318，
p < 0.001；而感知算法控制平方项的回归系数虽然减

少但仍然显著，β = − 0.142，p < 0.010。表明感知算法

控制对安全绩效的倒 U 形影响部分是通过自我损耗

间接产生的。此外，为验证自我损耗对安全绩效的

影响，本研究对中介效应后半段进行单独的模型检

验，回归分析结果表明，自我损耗对安全绩效具有显

著的负向影响，β = − 3.295，p < 0.001，二者之间的线性

关系显著。进一步采用 bootstrap 法进行检验，结果表

明感知算法控制通过自我损耗对安全绩效的间接效

应显著，β = − 0.054，p < 0.001，95% 置信区间为 [− 0.094，
− 0.017]，不包括 0。上述结果表明，当零工工作者感

知到的算法控制逐渐增加时，将影响零工工作者的

自我损耗，进而影响零工工作者表现出的安全绩效。

因此，H2 得到验证。

为了检验 H3，表 4 的模型 4 在模型 3 的基础上引

入特质自我控制，模型 5 在模型 4 的基础上引入感知

算法控制与特质自我控制的交互项，模型 6 在模型 5
的基础上引入感知算法控制平方项与特质自我控制

的交互项。模型 6 的结果表明，感知算法控制平方项

与特质自我控制的交互项对自我损耗具有显著的负

 

表  4  层次回归结果

Table 4  Hierarchical Regression Results

变量
自我损耗 安全绩效

模型 1 模型 2 模型 3 模型 4 模型 5 模型 6 模型 7 模型 8 模型 9 模型 10

感知算法控制 0.147** 0.143** 0.128** 0.111* 0.109* − 0.100 − 0.096 − 0.051

感知算法控制2 0.331*** 0.242*** 0.241*** 0.194*** − 0.247*** − 0.142**

特质自我控制 − 0.312*** − 0.298*** − 0.175*

自我损耗 − 0.318***

感知算法控制 ×
特质自我控制 − 0.078 − 0.066

感知算法控制2 ×
特质自我控制

− 0.185*

性别 0.025 0.027 0.014 0.046 0.048 0.044 0.207*** 0.207*** 0.216*** 0.220***

年龄 0.081 0.090 0.105 0.092 0.095 0.106 0.010 0.004 − 0.007 0.026

学历 0.022 0.033 − 0.001 0.007 0.013 0.006 0.147 0.140* 0.165** 0.164**

职业类型 − 0.165** − 0.156** − 0.146** − 0.127** − 0.124** − 0.132** − 0.029 − 0.036 − 0.043 − 0.090

从业时长 0.040 0.031 0.014 0.021 0.023 0.022 − 0.017 − 0.011 0.002 0.006

冒险倾向 0.097 0.090 0.071 0.059 0.050 0.039 − 0.112* − 0.107* − 0.093 − 0.071

R2 0.043 0.065 0.172 0.259 0.265 0.277 0.090 0.100 0.160 0.244

ΔR2 0.043* 0.021** 0.107*** 0.088*** 0.005 0.012* 0.090*** 0.010 0.060*** 0.084***

F 2.607** 3.389*** 8.866*** 13.271*** 12.241*** 11.792*** 5.703*** 5.458*** 8.148*** 12.208***

　　注： ***为p < 0.001，下同。
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向影响，β = − 0.185，p < 0.050，表明特质自我控制调节

了感知算法控制与自我损耗之间的 U 形关系，H3 初

步得到验证。进一步的，为了更准确地分析感知算

法控制与自我损耗之间的关系在特质自我控制高与

低之间的差异，本研究将特质自我控制按照加、减一

个标准差的标准划分为高特质自我控制和低特质自

我控制，使用简单斜率检验方法对特质自我控制的

调节作用进行分析，结果见表 5。在高特质自我控制

时，回归系数均不显著，表明感知算法控制与自我损

耗的正 U 形关系较弱；在低特质自我控制时，回归系

数均显著 ，表明感知算法控制与自我损耗的正 U 形

关系较强。为了更好地展示特质自我控制的调节作

用，本研究参考 AIKEN et al.[38] 的研究绘制调节效应

图，见图 2。在高特质自我控制时，感知算法控制与

自我损耗之间的Ｕ形曲线较为平缓，下降到上升的

幅度较小 ，递增节点相对后移 ，U 形关系趋势较弱 ；

在低特质自我控制时，感知算法控制与自我损耗之

间的Ｕ形曲线相对较为陡峭，下降到上升的幅度相

对较大，递增节点相对前移。综上所述，特质自我控

制对感知算法控制与自我损耗之间的正 U 形关系具

有调节作用，高特质自我控制下，感知算法控制对自

我损耗的正 U 形关系的调节作用较为平缓；低特质

自我控制下，感知算法控制对自我损耗的正 U 形关

系的调节作用更加显著。因此，H3 得到验证。

为了检验 H4，本研究使用 bootstrap 法进行分析 ，

有调节的中介作用检验结果见表 6。在低特质自我

控制时，5 种状态下的感知算法控制通过自我损耗对

安全绩效产生的间接效应均显著。具体地，在感知

算法控制极低时，间接效应值为 0.270，95% 置信区间

为 [0.154, 0.427]；在感知算法控制低时 ，间接效应值

为 0.110， 95% 置信区间为 [0.055, 0.182]；在感知算法

控制中等时，间接效应值为  − 0.051，95% 置信区间为

[− 0.085, − 0.026]；在感知算法控制高时，间接效应值

为  − 0.211，95% 置信区间为 [− 0.322, − 0.131]；在感知

算法控制极高时，间接效应值为  − 0.372，95% 置信区

间为 [− 0.564, − 0.227]。上述结果表明，低水平的感知

算法控制通过自我损耗对安全绩效具有正向间接影

响，而当感知算法控制上升到中高水平时，该间接影

响为负向。在高特质自我控制时，5 种状态下的感知

算法控制通过自我损耗对安全绩效产生的间接效应

均不显著，即低、中、高水平的感知算法控制并不会

通过自我损耗对安全绩效造成间接影响。由此可见，

在高和低特质自我控制两种情况下，感知算法控制

通过自我损耗对安全绩效的间接曲线效应存在显著

差异。具体地，在低特质自我控制下，低水平的感知

算法控制通过自我损耗对安全绩效的正向间接效应

更强，中高水平的感知算法控制通过自我损耗对安

全绩效造成负向间接效应更强。因此，特质自我控

制水平的降低会促进低适度水平的感知算法控制通

过自我损耗对安全绩效的激发作用，同时会增加中

高水平的感知算法控制通过自我损耗对安全绩效的

抑制作用。因此，H4 得到验证。

为进一步印证本研究结果的稳健性，本研究剔除

所有控制变量进行稳健性检验。回归结果表明，在

剔除控制变量的情况下，所得结果与前述结果基本

保持一致，证实了本研究结果的稳健性和有效性。 

5  结论 

5.1  研究结果

本研究通过对收集的问卷调研数据与平台客观

数据进行匹配，实证检验感知算法控制对零工工作

者安全绩效的非线性影响。研究结果表明，①感知

算法控制与安全绩效的倒 U 形关系显著。当零工工

作者感知算法控制从低水平增加至中等水平时，更

倾向于视算法控制为信息支持的技术伙伴，自我控

制活动减少，将拥有更充足的自我控制资源存量，以

促进个体正确执行安全行为，提高安全绩效；当零工

工作者感知算法控制从中等水平提升至高水平时 ，

更倾向于视算法控制为控制性而非信息性，自我控

 

表  5  简单斜率检验结果

Table 5  Test Results for Simple Slope

变量

β

感知算法
控制极低

感知算法
控制低

感知算法
控制中等

感知算法
控制感高

感知算法
控制极高

低特质自我控制 − 0.850*** − 0.345*** 0.160*** 0.665*** 1.170***

高特质自我控制 − 0.281 − 0.112 0.057 0.227 0.396
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图  2  特质自我控制的调节效应

Figure 2  Moderating Effects of Trait Self-control

第  6 期 范志灵等：感知算法控制对零工工作者安全绩效的非线性影响 83



制活动增加，自我控制资源的消耗加剧，导致缺乏充

足的自我控制资源以激发安全行为，致使安全绩效

降低。②自我损耗对感知算法控制水平与安全绩效

的关系具有显著的中介作用。当感知算法控制从低

水平增加至中等水平时，零工工作者自我控制活动

减少，降低了自我损耗，安全绩效得以提高；当感知

算法控制从中等水平提升至高水平时，零工工作者

自我控制活动增加，加剧了自我损耗，降低了安全绩

效。③特质自我控制对感知算法控制通过自我损耗

对安全绩效的倒 U 形影响具有显著的调节作用。当

零工工作者特质自我控制水平较高时，他们拥有更

为充足的自我控制资源总量抵挡算法控制的消耗 ，

降低自我损耗的程度，使感知算法控制通过自我损

耗对安全绩效的倒 U 形影响更平缓。 

5.2  理论贡献

(1) 本研究解释了算法控制对自我控制的冲击机

制，重塑了自我控制力量模型。已有控制领域的相

关研究表明，技术控制、管理控制和社会控制等外部

控制力量因无法渗透到实际工作的每时每处，对自

我控制的冲击力度有限 [8]，因而较少有研究考虑各种

外部控制力量与自我控制力量的冲突。然而，随着

数字技术的日渐成熟，算法控制能够对零工工作者

进行实时控制 [14]，已成为一股不容忽视的、强大的外

部控制力量，亟须补充揭示算法控制与自我控制这

两种控制力量如何相互碰撞进而对个体行为产生影

响的研究。本研究将算法控制引入自我控制力量模

型，通过零工工作者对数字技术的感知，解释算法控

制对自我控制的冲击机制，进一步拓展了自我控制

力量模型。

(2) 本研究提出并证实了感知算法控制对安全绩

效的非线性影响，发现中等感知算法控制水平对安

全绩效的影响效果最佳，有效深化了算法控制的研

究内涵。已有研究多数探讨算法控制对零工工作者

心理和行为层面的线性影响，但研究证据存在正反

两方面的影响效应 [17]，缺乏对研究框架进行统一整

合。此外，已有关于算法控制影响效应的研究多数

基于平台视角，但其实算法控制产生的效应更多是

一种心理资源，这种心理资源产生影响的条件更多

建立在零工工作者的主观感受上。本研究基于零工

工作者视角，从个体对算法控制的不同感知水平切

入，提出可能存在非线性的影响关系，为算法控制影

响效应的争议提供了整合的研究视角。

(3) 本研究揭示了感知算法控制对安全绩效的影

响机制，为算法控制的改进提供更具针对性和有效

性的参考依据。已有对零工工作者道路安全风险的

研究尚处于起步阶段，相关研究数量有限，几乎都是

通过访谈挖掘算法控制对零工工作者道路安全风险

的潜在影响因素 [3]，鲜有涉及算法控制的定量研究 ，

算法控制的作用机制更未可知。本研究采取定量研

究方法，对收集的问卷数据与平台数据进行匹配分

析，通过实证检验揭示感知算法控制对零工工作者

心理和行为的微观作用机理；同时为在线劳动平台

改进算法控制规则提供更准确、高效的理论指导，为

政府部门政策文件的制定提供更科学的针对性参考

依据。

(4) 本研究将特质自我控制纳入研究模型，检验

个体自我控制能力差异对感知算法控制效能的边界

作用，为缓解零工工作者的安全风险问题提供新思

路。已有对算法控制的研究往往仅考虑算法控制的

模型设计、运作机制、奖惩政策等对零工工作者心

理和行为层面的影响 [9]，忽视了人机交互过程中零工

工作者本身的人格特质这一重要影响因素。本研究

选取特质自我控制这一反映个体差异的性格结构 ，

探讨其对感知算法控制与安全绩效关系的调节效应，

证实了个体差异在算法控制领域的重要作用，拓展

了算法控制理论的边界条件；同时，本研究也找到了

算法控制诱发负面结果的缓解机制。 

5.3  实践启示

(1) 高水平感知算法控制会影响零工工作者自我

控制资源的存量，进而抑制积极作用的产生 [39]。平

 

表  6  被调节的中介作用检验结果

Table 6  Test Results of Moderated Mediation Effect

安全绩效

低特质自我控制 高特质自我控制

间接效应 95%置信区间 间接效应 95%置信区间

感知算法控制极低 0.270 [0.154, 0.427] 0.089 [− 0.057, 0.261]

感知算法控制低 0.110 [0.055, 0.182] 0.035 [− 0.046, 0.130]

感知算法控制中等 − 0.051 [− 0.085, − 0.026] − 0.018 [− 0.056, 0.017]

感知算法控制高 − 0.211 [− 0.322, − 0.131] − 0.072 [− 0.157, 0.002]

感知算法控制极高 − 0.372 [− 0.564, − 0.227] − 0.126 [− 0.283, 0.015]
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台企业在通过算法技术监督指导零工工作者的行为

以确保他们的安全时，要警惕过高水平的感知算法

控制带来的潜在负面效应 [40]。平台企业应科学合理

地确定订单数量、准时率、在线率和顾客评价等指

标，将工作要求和压力控制在适当范围，不应片面地

按照最高效率、最低成本设置最严算法 [41]。此外，对

于连续高强度工作的劳动者，也应及时发出疲劳提

示并在一定时间内暂停派单，对零工工作者的工作

时长进行一定程度的管控 [42]。总而言之，平台企业

需要对零工工作者感知算法控制的程度进行限制和

约束，相信在适中的算法管理下，零工工作者能为企

业带来更多的潜在效益。

(2) 特质自我控制能够缓解感知算法控制对自我

损耗的负面影响，进而促进个体的安全行为，提高安

全绩效。因此，平台企业的人力资源管理者在招聘

人员时可以有针对性地筛选出特质自我控制水平相

对较高的应聘者，在源头上减少交通安全事故发生

的可能，降低算法控制的负面效应。此外，平台企业

还应对特质自我控制水平较低的零工工作者给予更

多的关注和培训。BAUMEISTER et al.[19] 认为 ，有规

律的自我控制训练不但可以达到拓展资源库、抵制

损耗的效果，而且其带来的自我控制力量的提高是

非特异性的，即在某一特定领域的自我控制训练有

助于提高其他领域的控制力量 [43]。因此，平台企业

可以通过加强安全提醒、安全教育、安全训练和正

念冥想 [44−45] 等方式改善零工工作者的自我控制力量，

拓展他们的自我控制资源库，提高自我控制能力，从

而抵御资源损耗的负面效果。

(3) 在线劳动平台不应该将视野只局限于通过改

进算法控制来提升零工工作者的安全绩效，还应积

极探索创新其他管理手段以保障劳动者的安全。个

体特质是算法控制诱发负面结果的重要缓解因素 ，

平台企业可通过人员管理保障工作者的安全绩效。

但除了关注个体差异，情景因素也是改善工作场所

安全的重要手段 [8]。有研究表明，安全文化、安全氛

围、工作控制、社会支持和群体示范性规范等情景

类因素对安全绩效都存在显著性影响 [46]。因此 ，在

线劳动平台还可以通过营造良好的安全文化和安全

氛围、树立群体示范性规范等管理手段提升零工工

作者的安全绩效。 

5.4  研究不足和展望

(1) 本研究样本涉及的群体有限，仅以网约车司

机为例进行探究，故研究结果的普适性存在一定局

限，后续研究应纳入更多不同群体和地区的样本来

检验模型的外部效度。同时，本研究为尽可能减少

问卷调研过程中可能产生的共同方法偏差，对安全

绩效这一结果变量采用了客观数据，但仍有部分变

量使用问卷进行测量。考虑到采用问卷调查法收集

的数据不能完全避免主观性偏差等问题。因此，建

议后续研究可以综合案例研究和实验研究等方法进

一步验证研究假设 ，进而提升研究结果的外部效

度。

(2) 本研究为了减少共同方法偏差问题的影响 ，

采用纵向时滞的研究设计。然而，零工工作者的自

我损耗可能存在波动，多阶段的数据采集方式无法

及时监测自我损耗可能产生的每日动态变化。虽然

本研究采取剔除所有控制变量的方式证明了研究结

果的稳健性，但未来可以考虑采取经验取样法收集

零工工作者每天的自我损耗情况，更准确地监测零

工工作者自我损耗随时间和情景变化的轨迹，进一

步验证本研究结果的有效性。

(3) 本研究仅基于自我控制力量模型探讨感知算

法控制对安全绩效的非线性影响，未来可基于新的

理论视角进一步探索算法控制对安全绩效或者其他

结果变量之间的关系，以丰富零工经济领域的研究。

例如，基于认知评价理论，不同的个体对于同一情景

的评估存在差异 [47]。如果个体把算法控制视为一种

挑战，则可能带来更多的自主性和乐趣感；但若评估

为威胁性则可能阻碍个体付出额外的努力去应对 [7]。

算法控制对个体安全绩效的影响在认知评价理论的

视角下是否同样存在非线性影响有待后续研究进行

探讨。
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Abstract：Safety  presents  the  baseline  for  the  sustainable  development  of  workers,  organizations,  and society.  However,  the
frequent occurrence of unsafe events among gig workers under algorithmic control has highlighted safety issues, causing high
attention from the government, society, and academia to the issue of “algorithmic control moderation”. The existing research
proposes that the impact of algorithmic control on gig workers is controversial, and ignores the dynamic process of algorithmic
control  intensity,  resulting  in  the  inability  to  the  relationship  between  algorithmic  control  and  safety  performance,  which  to
some extent limits the pertinence and effectiveness of the government and platform′s formulation of relevant policies and coun-
termeasures.
　　 In  this  study,  from the  perspective  of  workers′  perception, we  explored  the  nonlinear  influence  between  perceived  al-
gorithmic control and gig worker′s safety performance based on the strength model of self-control. Furthermore, this study ex-
plored the mediating effect of ego depletion and the moderation effect of trait self-control. A model was constructed that con-
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siders a moderated curve indirect effect. We selected drivers from a ride-hailing platform in South China as the research object,
obtaining 351 first-hand data from the questionnaire and second-hand data from the platform. The data analysis was conducted
through SPSS 21.0 and Mplus 8.0 matching questionnaire data with the platform data.
　　The results of the analysis indicate that there is an inverted U-shaped relationship between perceived algorithmic control
and  safety  performance.  And  ego  depletion  plays  the  mediating  role  in  the  above  relationship.  It  means  that  when  a  gig
worker′ s perception  of  algorithmic  control  initially  appears  and  gradually  increases  to  the  medium  level,  ego  depletion  de-
creases and safety performance gradually increases. However, when gig workers′ perception of algorithmic control reaches a
high level, ego depletion increases, and safety performance significantly decreases. Besides, trait self-control plays a moderat-
ing  role  in  the  nonlinear  relationship  between  perceived  algorithmic  control  and  safety  performance,  which  means  that  gig
workers with high-level trait self-control have a smoother inverted U-shaped relationship between perceived algorithmic con-
trol and safety performance through ego depletion.
　　The study findings reveal how intelligent algorithms, as an emerging digital technology in the gig economy context, can
control the labor service process of workers with minimal human intervention.Moreover, as the perception of algorithmic con-
trol increases for workers, it has a non-linear impact on their safety performance through ego depletion. On one hand, by intro-
ducing a strength model of self-control,  it  is discovered that algorithmic control with moderate intensity optimizes the safety
performance of gig workers. On the other hand, differentiated mechanisms of algorithmic control are found to exist for indi-
viduals with different traits. The research results provide a more targeted and effective theoretical basis for optimizing and im-
proving platform algorithms to enhance the safety performance of gig workers.
Keywords：gig workers；perceived algorithmic control；safety performance；ego depletion；trait self-control；strength model of
self-control
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