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새로운 존재론적 범주와

아동-로봇 상호작용 연구의 이해*

 김   민   경1)

서울대학교 아동가족학과

과학기술의 발달로 지능형 로봇이라는 범주 경계선적 대상이 등장하였고, 로봇의 대중화가 

현실화되고 있다. 이러한 시대적 변화에 맞추어 이 연구에서는 인간과 과학기술의 관계에 

주목하였다. 특히 아동과 로봇의 관계에 대하여 연구하는 학문 영역인 CRI 연구들에 대해서 

살펴보았다. 아동과 로봇 간의 상호작용에 대한 연구를 할 때 로봇이 아동에게 미칠 영향을 

논의하기 위해서는 아동이 로봇을 어떠한 존재로 인식하는지를 확인할 필요가 있다. 또한 

이러한 의인화된 과학기술이 아동 발달에 적합한 방향으로 활용되기 위해서는 아동을 연구

하는 연구자들의 통찰이 필요하다. 이를 위해 이 연구에서는 아동-로봇 상호작용에 대한 선

행연구를 고찰하고, 아동의 로봇에 대한 존재론적 인식에 대한 이론적 관점 및 로봇에 대한 

아동의 존재론적 인식에 영향을 미치는 요소들을 살펴보았다. 요약하면, 아동과 로봇의 상

호작용에 대한 이론적, 실제적 쟁점들을 살펴봄으로써 앞으로의 아동-로봇 상호작용 연구의 

방향에 대해서 논하였다.

주요어 : 범주 경계선적 대상, 아동-로봇 상호작용(CRI), 지능형 로봇, 존재론적 인식
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Ⅰ. 서  론

빌게이츠는 로봇산업을 1970년대의 PC산업

과 비교하면서 로봇은 추후 급성장을 이루어 

일상생활에 흡수될 것(Gates, 2007)이라고 언급

했다. 1946년 최초의 컴퓨터 에니악(ENIAC)이 

개발된 이후 70년대 말부터 개인용 컴퓨터가 

보편화되기 시작하였으며, 현재 무선 통신과 

함께 스마트폰이라는 형태로 개인의 주머니와 

가방 속에 존재하게 되었다. 또한 최근 지능

형 서비스 로봇(이하 로봇), 즉 인간의 의도를 

판단하고 적합한 반응과 행동을 수행함으로써 

인간과 의사소통 및 상호협력이 가능한 로봇

(Breazeal, 2003)의 개발이 본격화되고 있다.

실제로 일본 소프트뱅크와 프랑스의 알데바

란로보틱스는 인간의 감정을 이해하고 표현할 

수 있는 로봇 ‘페퍼(Pepper)’를 개발하여 판매

하였고, 일반인도 쉽게 다룰 수 있는 로봇플

랫폼인 ‘나오(Nao)’를 개발하여 상용화하기도 

하였다. MIT의 Breazeal 교수 연구팀이 개발한 

가정용 로봇 ‘지보(Jibo)’도 올해 미국과 캐나

다에서 출시되어 판매되고 있다.

이러한 로봇들은 인간과 상호작용을 하기 

위한 목적으로 개발되었으며 실제로 가정에서 

가사일을 지원하거나 교육 도구의 기능을 하

기도 한다. 또한 의료 분야에서 치매노인의 

심리적 안정을 위하여 동물로봇을 사용하기도 

하고, 자폐아동과 로봇의 상호작용을 통한 중

재효과가 보고되기도 한다. 이처럼 로봇 대중

화에 대한 움직임은 더 이상 먼 미래의 이야

기가 아닌 우리 가까이에 있는 현실이 되었다. 

PC와 휴대폰이 현대인의 생활패턴을 완전히 

바꿔 놓았듯이 일상 속에서 로봇에 의존하는 

새로운 삶의 양식이 도입될 가능성이 있다. 

이러한 변화는 우리의 삶에 어떠한 영향을 미

칠 것인가?

로봇과 같은 과학기술이 체계적인 정책설계

와 융합된다면 국가적 난제를 해결하는데 도

움이 될 것이다. 실제로 최근 사회적 문제가 

되었던 어린이집 아동폭행 사건 이후 ‘안전로

봇’이 등장하였고, 2014년 지자체주도형 로봇

보급사업을 통해 광주지역 국공립 어린이집 3

곳에서 안전로봇이 시범 운영되었다. 유아교

육분야에서는 교육과학기술부에서 유아교육 

선진화 추진계획으로 교사보조로봇의 활용방

안을 발표하였고, 2012년 1,600여대의 로봇을 

전국 공사립 유치원에 보급하기도 했다(현은

자, 손수련, 2011; 현은자, 이하원, 연혜민, 

2012).

4차 산업혁명 시대라고 일컬어지는 현 시점

에서 이러한 시대적 변화에 맞추어 인간의 발

달을 연구하는 연구자들은 무엇을 고민해야 

할까? 인간과 로봇의 관계에 대하여 가장 활

발하게 논의되는 학문 영역은 HRI(human-robot 

interaction)이다. HRI는 로봇 공학, 예술, 교육

학, 디자인, 철학, 심리학 등을 융합하는 대표

적인 연구 분야이다. 인간과 로봇이 인지적, 

정서적 상호작용을 할 수 있도록 하는 지능형 

로봇이 등장하였고 근접한 미래에 그 기술은 

더 정교해질 뿐 아니라 로봇의 활용 범위와 

대상도 확대될 것이다(Aylett, 2002; Melson, 

Kahn, Beck, & Friedman, 2009; Turkle, 2007). 이

러한 시대적 변화에 맞추어 연구자들은 인간

을 보조하거나 대신하기 위한 로봇의 기능 구

현에 대한 관심뿐 만 아니라 인간과 과학기술

의 관계에 대해 주목할 필요가 있다.
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먼저 아동과 로봇 간의 상호작용을 생각할 

때 로봇이 아동에게 미칠 영향을 논의하기 위

해서는 우선 아동이 로봇을 어떠한 존재로 이

해하는지 살펴볼 필요가 있다. 만약 아동이 

인간의 특성을 모방한 로봇을 사회적 존재로 

인식한다면 로봇이 아동에게 미칠 영향은 지

대할 것으로 예상되기 때문이다. 또한 사회적 

맥락에서 로봇을 인간발달에 긍정적인 영향을 

미칠 수 있는 도구로써 활용하기 위해서는 아

동이 로봇을 사회적 존재로 인식하는데 영향

을 미치는 요소들도 탐색할 필요가 있다. 다

시 말해 로봇과 같은 의인화된 과학기술이 아

동의 발달에 적합한 방향으로 발전하고 활용

되기 위해서는 아동학 및 발달심리학적 통찰

이 필요하다. 따라서 아동이 로봇을 어떻게 

인식하고 아동-로봇 상호작용의 특성이 무엇

인지에 대한 연구가 가장 먼저 이루어져야 한

다. 그러한 연구를 기반으로 이후 특정 기능

의 로봇과 아동의 상호작용이 아동의 발달에 

미치는 영향을 확인해야 할 것이다.

아동을 포함한 인간과 로봇 간의 상호작용

에 대하여 다음과 같은 이론적, 실제적 쟁점

들이 제기될 수 있다. 로봇이 기존의 생물과 

무생물로 구분되던 존재론적 범주를 모호하게 

하는가? 로봇이 공동체에 대한 개념을 확장시

키고 인간의 사회적 동반자나 친구가 될 수 

있는가? 만약 로봇을 타인(other)으로 여긴다면 

로봇에게도 일종의 권리나 도덕 지위를 인정

할 것인가? 궁극적으로 로봇과의 상호작용이 

인간의 삶의 질을 향상시키고 인간에게 이로

운 것인가? 이러한 질문에 대한 대답은 이론

적인 측면과 실제적인 측면에서 동시에 함의

를 가진다. 본 고찰에서는 앞선 쟁점과 관련

하여 아동과 로봇의 상호작용에 대한 주요 연

구결과를 살펴보고, 인간과 과학기술의 관계

에 대하여 연구자들이 앞으로 관심을 가질 필

요가 있다고 생각하는 연구 방향에 대해 논하

고자 한다.

Ⅱ. 아동의 로봇에 대한 존재론적 인식

1. 아동의 존재론적 인식에 대한 이론적 관점

아동은 세상을 다양한 종류로 범주화시키고

자 한다. 첫 번째로 대상을 생명이 있는 것과 

생명이 없는 것으로 분류하는 것이 대표적이

다(Opfer & Gelman, 2010). 구체적으로 생물 영

역(biological domain)과 무생물 영역(nonbiological 

domain)으로의 구분이다. 무생물 영역은 인공

물이 있을 수 있고, 자연물이지만 생명이 없

는 것도 포함된다. 선행연구들은 아동이 전형

적인 생물과 무생물을 구별하고 확고한 이해

가 형성되어 있다고 보고하고 있다(Hatano & 

Inagaki, 1994; Jipson & Callanan, 2003). 두 번째

는 대상을 정신적(mental) 존재인지 아닌지 구

분하는 것이다. 정신 또는 마음(mental state)이 

있다는 것은 의도(intentions), 욕구(desires), 사고

(thought)를 가진다는 것이다. 세 번째는 대상

을 사회적(social) 존재인지 아닌지 구분한다. 

함께 존재하는 것을 원하는지, 대상이 존재함

으로써 외로움을 덜 느끼는지, 친구가 될 수 

있는지가 사회적 특성으로 설명될 수 있을 것

이다.

대상의 생물학적, 정신적, 사회적 특성은 대

상이 사고하고, 행동하고, 감정을 느끼는 것에 
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대한 기제를 이해하는데 있어서 추론 근거가 

된다(Melson et al., 2009). 예를 들어, 만약 로봇

과 같은 대상이 정신적 특성을 가지고 있는 

것처럼 보이면 로봇의 행동은 (단정 지을 수

는 없지만) 내적으로 통제되는 것으로 해석될 

가능성이 생긴다. 다시 말해 로봇이 움직이는 

것은 로봇이 원하거나 의도했기 때문이라고 

생각하는 것이다. 이는 로봇이 움직이는 것은 

인간이 컴퓨터칩이나 건전지, 센서로 조정하

기 때문에 외적인 통제에 의해 움직인다고 생

각하는 것과 상반되는 이해이다. 그러므로 영

역이나 범주화를 통해서 대상이 가진 눈에 보

이지 않는 정보에 대하여 추론할 수 있게 된

다.

이러한 존재론적 영역들은 명확히 구분되지

만 서로 관계를 가지고 있다. 인간이 대상에

게 정신 상태를 귀인 할 때 인간은 그 대상

을 생물학적 특성을 가졌다고 여길 수 있다

(Melson et al., 2009). 유사하게 인간이 대상을 

상호작용이 가능한 상대로 여기거나 사회적 

동반자로 여기면 인간이 그들에게 정신적, 생

물학적 특성을 부여할 것이다. 그러나 반려동

물들은 제한된 정신 능력을 가지고 있지만 인

간에게 사회적 존재로 여겨지며 아동의 상상 

속 친구처럼 생물학적 대상이 아닌 경우에도 

사회적 대상으로 여겨진다. 그러므로 이러한 

영역들을 명확히 구분되지만 서로 관계가 있

는 것으로 이해할 수 있다.

초보생물이론(naive biology)은 아동이 가지고 

있는 생물에 대한 초보적인 수준의 지식체계

로 아동은 4∼5세가 되면 낯선 동물, 식물, 기

계를 생물학적 특성으로 구별할 수 있으며 동

물과 기계의 내적상태(예: 동물은 뼈가 있고 

기계는 건전지가 있다)가 다르다는 것을 추론

할 수 있다(Gottfried & Gelman, 2005). 6세가 

되면 동물이 기계와 달리 내적 생명에너지

(vital energy)를 원천으로 움직인다는 것을 이

해한다(Carey, 1991). 그러나 세상에는 다양하고 

복잡한 종류의 생물과 무생물의 경계선상의 

범주에 속하는 대상들이 존재한다. 예를 들어, 

식물은 생물이지만 활동성은 없다. 또한 인형

은 인간이나 동물과 유사한 형상을 가지고 있

지만 살아있는 것은 아니다. 성장, 죽음 등과 

같은 다양한 생물학적 특성을 질문하면 3∼4

세 유아도 식물과 동물은 생물 영역에 범주화

하고(Backscheider, Shatz, & Gelman, 1993; Carey, 

1985; Inagaki & Hatano, 1996), 인형이나 조각

상은 무생물 영역으로 범주화한다(Dolgin & 

Behrend, 1984; Gelman, Spelke, & Meck, 1983; 

Massey & Gelman, 1988). 연구자들은 아동이 심

리적, 감각적 특성에 대한 추론을 할 때에는 

엇갈리는 결과를 보인다고 보고하였다. 아동

은 심리적, 감각적 특성을 생물에게만 귀인하

기도 하고(Gelman et al., 1983), 때로는 생물과 

무생물 영역에 걸쳐 이러한 특성을 귀인하기

도 한다(Jipson & Gelman, 2007). Coley(1995)와 

Jipson과 Gelman(2007)은 아동이 생물적 특성과 

심리적 특성을 항상 짝을 이루어 함께 부여하

지 않는다고 설명하며, 아동은 세상에서 접하

게 되는 대상들을 다양한 틀을 사용하여 추론

한다고 주장하였다.

과학 기술의 발달로 전통적인 존재론적 범

주를 모호하게 만드는 새로운 대상이 등장하

였고, 아동의 생물과 무생물 구분과 관련된 

사고에 대한 연구들이 재개되고 있다. 특히 

동물로봇이나 인간형 로봇과의 만남은 아동의 
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존재론적 이해에 영향을 미치는 새로운 도전

이자 과제가 되었다. 이러한 대상은 무생물이

지만, 생물과 같은 방식으로 보고, 움직이고, 

행동한다. 최근 연구를 살펴보면 아동은 로

봇을 무생물인 인공물로 추론하지도 생물로 

추론하지도 않는다(Bernstein & Crowley, 2008; 

Kahn et al., 2012; Saylor, Somanader, Levin, & 

Kawamura, 2010). 오히려, 아동은 로봇을 생물

과 무생물의 특성을 모두 가지고 있는 대상으

로 이해하는 것처럼 보인다. 예를 들어, 3세 

유아는 로봇에게 살아있지 않으며 먹고, 잠자

는 것 같은 생물적 특성을 귀인하지 않았지

만 심리적 특성을 부여하여 로봇이 감정을 

느끼고 생각할 수 있다고 응답하였다(김민경, 

이동훈, 이순형, 2017; Jipson & Gelman, 2007; 

Melson et al., 2009).

Barlett, Estivill-Castro와 Seymon(2004)은 아동

이 로봇강아지 AIBO를 동물처럼 생긴 기계보

다는 반려동물 로봇으로 보았고, 아동이 AIBO

에게 동물과 기계의 특성을 모두 부여하였다

고 보고한다. AIBO의 상호작용성이 로봇을 의

도를 가지고 행동하는 존재로 이해하는데 영

향을 미쳤고 정신적 특성을 추론하도록 했다

는 것이다. 연구자들은 AIBO의 형태와 행동이 

실제 개와 유사하도록 설계한 것이 인간과 반

려동물 간의 유대(human-companion animal bond, 

HCAB)를 증대시키는데 영향을 미친 것으로 

보았다(Melson et al., 2009).

아동을 대상으로 한 대부분의 존재론적 인

식 관련 연구들은 Piaget(1929)의 물활론적 사

고(animism)를 이론적 배경으로 하고 있다. 

Piaget(1929)는 아동의 생명현상 인지가 질적으

로 다른 일정한 발달 단계를 거치며 발달한다

고 보았다. 전조작기 아동은 움직임과 기능이 

있는 모든 대상에 생명이 있다고 여기다가 구

체적 조작기가 되면 자발적으로 움직이는 대

상만을 살아있다고 여기고 형식적 조작기가 

되어야 생명개념을 형성한다는 것이다. 그러

나 이러한 Piaget의 이론이 인공물이지만 자발

적인 움직임이 있고 지능과 감정을 가지도록 

만들어진 지능형 로봇이라는 새로운 대상에 

대해서 어떻게 적용될지는 확인해볼 필요가 

있다. 선행연구에 따르면 3세의 전조작기 유

아도 자발적으로 움직이는 로봇에게 생물속성

을 추론하는 경우가 많지 않았다. 그러나 유

아는 로봇에게 대하여 인공물의 속성을 귀인

함에도 불구하고 심리속성이 있다고 추론하기

도 하였다(김민경, 이순형, 이동훈, 2018). 또한 

학령기 아동이나 심지어 성인도 로봇에게 사

회, 정서와 관련된 속성이 있다고 추론하는 

모습이 나타나기도 한다. 그렇다면 인간은 로

봇을 어떠한 존재로 생각하며, 이는 어떠한 

기제를 바탕으로 이루어지는 것일까?

최근에는 Kahn(1999)이 ‘생물애 가설(biophilia 

hypothesis)’을 제기하면서 아동뿐 아니라 모든 

인간은 보편적으로 생명과 관계를 맺으려고 

하는 성향을 가지고 있다고 주장하였다. 이 

가설을 기초로 하여 진행된 연구들은 인간과 

로봇의 관계의 질이 어떠한지, 그리고 그러한 

관계를 가능케 하는 인공물의 속성은 무엇인

지까지 확장되고 있다(Kahn, 2011). 지금까지 

이루어진 일련의 로봇강아지AIBO에 대한 아

동의 인식 연구들은 ‘생물애 가설’을 지지하는 

것처럼 보인다(Bartlett et al., 2004; Kahn et al., 

2006; Melson et al., 2009). 로봇강아지와 강아

지인형에 대한 생물학적, 정서적, 사회적, 도
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덕적 속성을 추론하도록 하는 인터뷰에서 아

동의 반응은 로봇과 인형에서 비슷하였으나 

행동은 차이가 있었다. 즉, 정서표현은 비슷했

으나 탐험이나 경계, 상호작용의 횟수는 로봇

과 놀 때 더 많았으며 함부로 대하는 행동과 

대상을 움직이게 하는 행동은 인형을 가지고 

놀 때 더 많이 나타났다. 학령기 아동은 로봇

강아지보다 실제 개에게 신체적인 본질, 정신

적 상태, 사회성, 도덕 지위가 있다고 추론하

였다. 그리고 60% 이상의 아동이 로봇강아지

가 정신적 특성과 사회성, 도덕적 지위를 가

진다고 답하였다. 그러나 놀이 행동에서는 대

다수 아동이 로봇강아지도 살아있는 개처럼 

개념화하고 살아있는 개처럼 상호작용함을 보

여주었다. 이러한 연구결과들은 로봇에 대한 

아동의 존재론적 인식이 더 이상 단순한 이분

법적 구분(기계, 생물)으로 나눌 수 없다는 것

을 시사한다. 아동의 응답은 로봇 존재를 묻

는 여러 영역들(domains)에서 일관성이 없었고 

더 나아가 인터뷰 반응과 로봇을 다루는 방식 

간에 차이가 있었다. 아동은 로봇이 생물학적 

존재가 아니라는 것은 인식하고 있으나 로봇

과 놀이 행동에서는 생명 있는 존재처럼 상호

작용하는 모습을 보였던 것이다.

인간의 생물애 성향이 인간을 모방한 인공

물에게까지 확장되는지에 대한 질문은 여전히 

미해결 문제이다. 생물의 어떤 특성이 인간의 

주의를 집중시키고, 상호작용 행동을 유발시

키며, 동료애를 형성하도록 하고, 인지적으로 

풍부한 자극을 제공하며, 대상에게 도덕적 특

성을 부여하게끔 하는가에 대한 답은 아직 

명확하지 않고 경험적 연구들을 통해 앞으

로 확인해야 할 부분이다. 이상의 연구들을 

종합하여 아동의 반응을 로봇의 의인화

(anthropomorphism)와 관련하여 설명하는 시도

도 있다(Duffy, 2003). 또한 연구자들은 현재의 

로봇이 점점 더 자율적으로 기능하고, 환경에 

더 잘 적응하며, 인간이나 동물로 인격화되고

(personified), 신체를 갖게 됨에 따라 아동은 로

봇이 사회적인 객체인 것처럼 상호작용할 뿐 

아니라 그들에 대해 정서적 반응을 보이고 그

들을 생명, 정신적인 상태, 사회성, 도덕적 가

치가 있는 존재로 대하기 시작했음을 주장하

기도 한다(Kahn et al., 2006).

그러나 연구대상 아동이 로봇을 한 번 관찰

하거나 짧은 시간의 놀이 시간을 가지고 환경

적인 부분은 모두 통제된 채 진행되었다는 점 

등은 중요한 제한점으로 지적될 수 있다. 특

히 실제 로봇이 사용될 때는 사회적인 맥락에

서 사용될 가능성이 크며 이 때 아동의 로봇

에 대한 인식이 선행연구 결과와 일치할지는 

확인해야 할 부분이다. 예를 들어, 로봇이 유

아교육 기관에서 사용되는 맥락을 고려하여 

진행된 연구(현은자, 윤현민, 강정미, 2010)는 

아동이 로봇을 어떻게 경험하는가와 교사의 

역할 등 교육현장에 상존하는 여러 환경적 요

인들이 아동의 로봇과의 관계와 로봇의 인식

에 영향을 미친다는 것을 발견하였다. 교사가 

로봇을 대집단 활동에서 사용할 때와 교실 내

에서 사용할 때 아동은 로봇의 도덕지위에 대

해 높이 평가하였다는 결과는 교사가 로봇을 

활용하는 방식과 로봇의 위치가 아동의 로봇 

인식에 영향을 미쳤다는 점으로 로봇과 아동

의 주변 환경의 영향에 대한 흥미로운 지적이

다. 이것은 아동의 로봇에 대한 인식에 영향

을 미치는 환경적 요소에 대한 연구도 필요하
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다는 점을 시사한다.

2. 아동의 존재론적 인식에 영향을 미치는

요소

아동의 로봇에 대한 인식과 관련된 연구들

은 점차 증가하고 있다. 그러나 로봇에 대한 

아동의 인식을 설명하는 요소에 대한 연구는 

부족하다. 수많은 외양의 특성(예: 얼굴 존재 

유무)이나 동작의 특성(예: 자율성)들이 로봇의 

존재론적 인식을 추론하는데 정보로 사용된다

는 보고가 있다(김민경, 이순형, 이동훈, 2018; 

Jipson & Gelman, 2007; Saylor et al., 2010). 또

한 로봇의 외관, 구현, 행동은 신뢰(Bainbridge, 

Hart, Kim, & Scassellati, 2011), 로봇으로부터 학

습하고자 하는 의향(Breazeal et al., 2016) 등에 

영향을 미칠 수 있다고 알려져 있다. 그러나 

일상적으로 아동은 로봇을 사회적 맥락 안에

서 만나게 되므로 범주에 대한 사회적 단서가 

아동의 대상에 대한 이해에 중요한 정보가 될 

수 있다.

Meltzoff, Brooks, Shon와 Rao(2010)의 연구에

서 영아는 로봇이 성인과 의사소통 방식으로 

상호작용하는 것을 목격한 경우에만 로봇의 

시선에 민감하게 반응하였다. 이는 아동들이 

로봇과 같은 새롭고 복잡한 대상을 이해하는

데 영향을 미칠 외현적, 내재적 단서들이 성

인의 발화 속에서 나타날 가능성이 있음을 시

사한다. 따라서 로봇 자체의 특성과 함께 아

동-로봇 상호작용에 있어서 맥락적인 특성도 

살펴볼 필요가 있다. 특히 아동이 성인이 제

공하는 단서에 따라 새로운 사람이나 물체와 

상호작용하는 방법을 학습한다는 선행연구

(Harris & Lane, 2014)를 근거로 아동-로봇 상호

작용에 있어서도 성인의 개입이 아동-로봇 상

호작용에 영향을 미칠 것이라고 예측할 수 있

다.

틀 짓기 이론(framing effect theory)과 점화효

과(priming effect theory)를 바탕으로 아동에게 

처음 로봇을 소개할 때 성인이 제공하는 언어

적 단서들이 아동의 로봇에 대한 인식에 영향

을 미칠 것이라는 가설을 세울 수 있다. 틀 

짓기 이론 또는 프레이밍 이론은 맥락이 인간

의 행동과 이해를 특정 짓는다는 것으로 의사 

전달을 어떤 틀 안에서 하느냐에 따라 전달받

은 사람의 태도나 행동이 달라진다는 것이다

(Goffman, 1974). 점화효과 또는 프라이밍은 시

간적으로 먼저 제시된 자극이 나중에 제시된 

자극의 처리에 영향을 주는 현상을 말하며 새

로운 정보의 해석에 영향을 미치는 사전 맥락

의 효과를 의미한다.

다양한 맥락에서 부모-자녀 상호작용을 통

해서 아동은 세상을 이해하고 그 구조를 형

성, 수정하는 기회를 부모와의 대화를 통해

서 제공받게 된다. 부모의 발화는 생물(Jipson 

& Callanan, 2003; Rigney & Callanan, 2011), 심

리(Adrian, Clemente, Villanueva, & Rieffe, 2005; 

Cervantes & Callanan, 1998; Lagattuta & 

Wellman, 2002), 물리(Crowley et al., 2001; Snow 

& Kurland, 1996; Szechter & Carey, 2009), 사

회성(Chalik & Rhodes, 2015; Gelman, Taylor, 

Nguyen, Leaper, & Bigler, 2004)과 같은 지식의 

핵심에 대한 아동의 이해를 발달시키는데 필

요한 정보를 포함한다.

성인의 발화가 어떻게 아동의 존재론적 범

주화에 영향을 미치는지에 대한 선행연구들을 
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살펴보면, 영역 특정적 미묘한 단서 사용을 

통해서 가능하다고 보고하고 있다. 예를 들어 

특정 동사의 사용, 성별 관련 단어의 사용, 인

칭 또는 사물을 지칭하는 대명사의 사용과 같

은 것이 있다. Jipson과 Callanan(2003)은 생물과 

무생물의 크기 변화를 설명할 때 부모가 사용

하는 단어에 차이가 있었다고 보고하고 있다. 

생물에 대해서는 생물적 특성을 의미하는 “자

란다(grow)”라는 단어를 사용한 반면, 무생물 

영역의 대상의 크기가 커진 경우는 “커지다

(get bigger)”라는 단어를 사용하였다. Gelman 

등(2004)은 인공물과 비교해보았을 때 동물에

게 성별과 관련된 단어를 더 자주 사용하였다

고 보고하였다. 그러나 부모의 발화가 일관적

이지 않기도 하였는데 예를 들어 무생물적인 

증가를 자란다(grow)고 표현하거나, 얼굴이 있

는 해양 동물에게는 성별 관련 대명사(he/she)

를 사용하고 얼굴이 없는 해양 동물에게는 중

성적 대명사(it)를 사용하였다(Rigney & Callanan, 

2011).

Jipson, Gülgöz와 Gelman(2016)의 연구에서는 

3세와 5세 유아가 로봇강아지, 살아있는 쥐, 

장난감자동차를 가지고 부모와 함께 놀이를 

할 때 나타나는 부모-유아 사이의 발화를 분

석하였다(Jipson, Gülgöz, & Gelman, 2016). 연구

자들은 부모의 발화가 로봇에 대한 유아의 인

식과 추론에 있어서 시각적 단서로 확인이 어

려운 심리, 지각적 특성에 특히 더 큰 영향을 

미쳤다고 보고하고 있다. 이는 자극정보가 명

확할 때보다 모호할 때 프라이밍(priming)된 개

념으로 해석하는 동화효과가 더 크다는 점화

효과이론의 설명과 관련이 있어 보인다(Herr, 

1986). 특히 부모의 존재론적 특성 관련 발화

와 유아의 존재론적 특성 관련 발화 사이에 

정적상관관계가 나타났는데 중요한 점은 부모

가 먼저 로봇에 대한 정보를 제공한 경우 유

아가 부모가 제공한 언어적 단서를 따른다는 

점이다. 이를 통해 성인의 발화 중 대상을 어

떻게 규정하고, 유아에게 관련된 언어적 단서

를 제공하느냐가 유아의 대상에 대한 인식과 

추론에 영향을 미칠 수 있다는 것을 추측할 

수 있다. 이는 유아가 새로운 사람이나 대상

과 상호작용할 때 성인이 제공하는 단서에 영

향을 받는다는 선행연구(Harris & Lane, 2014)와 

맥을 같이 하고 있다.

성인과 로봇의 관계에 대한 연구에서 사람

들이 로봇이 능동적이고 지능이 있는 대상이

라고 소개되었을 때 단순한 기계라고 소개되

었을 때보다 로봇에게 의도성을 더 부여한다

는 로봇에 대한 점화효과를 확인한 Stenzel 등

(2012)의 연구와 로봇에 ‘대하여’ 이야기하기

(talking ‘about’)보다 로봇‘에게’ 이야기(talking 

‘to’)하는 방법으로 로봇을 프레이밍(framing) 

함으로써 로봇에 대한 시점이 3인칭 사물에서 

2인칭 대상으로 바뀐다는 Coeckelbergh(2010)의 

연구와 같은 맥락으로 해석할 수 있을 것이다. 

그러나 아동-로봇 상호작용에 있어서 성인의 

발화가 어떻게 유아의 추론을 설명하는지에 

대한 경험적 증거는 아직 부족하다. 따라서 

후속연구에서는 성인이 로봇을 소개하는 방식

과 로봇과 상호작용하는 과정에서 성인이 로

봇에 대하여 보이는 언어적 개입이 로봇에 대

한 아동의 존재론적 인식에 미치는 영향을 확

인해볼 필요가 있다. 이러한 연구를 통해서 

성인의 발화가 아동의 로봇에 대한 존재론적 

개념 발달에 미치는 영향에 대한 정보를 확인
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할 수 있을 것이다.

Ⅲ. 아동-로봇 상호작용

(Child-Robot Interaction)

지능형 로봇(이하 로봇)은 인간과 협력하고 

상호작용하도록 설계된 로봇(Kim, Kwark, & 

Kim, 2013)으로 교육, 오락, 재활, 치료 등 다

양한 분야에 활용되고 있다. 인간과 상호작용

하는 로봇은 특정 사용집단에게 특히 더 강력

한 영향을 미칠 수 있고 그 대상 중 하나가 

아동이다(Woods, 2006). 아동과 로봇 간의 상

호작용(CRI)은 인간과 로봇 간의 상호작용 연

구 분야(HRI) 중에서도 최근에 연구자들이 관

심을 갖기 시작한 분야이다. CRI 연구자들은 

로봇과 같은 의인화된 과학기술과 아동 사이

의 사회적, 도덕적 상호작용에 관심을 가지고 

있으며, 로봇과의 상호작용이 아동의 인지적, 

정서적, 사회적, 도덕적 발달에 미치는 영향에 

주목하고 있다.

국내연구에서는 대부분 로봇과 자폐아의 상

호작용에 대한 연구들(김건희, 이효신, 장수정, 

구현진, 2010; 홍종욱 등, 2010)과 같이 특수아

를 대상으로 로봇의 중재 효과를 살펴본 연구

들이 있으며, 교사보조로봇에 대한 유아의 상

호작용 양상에 대한 연구들(정지현, 박선미, 

2010; 현은자, 손수련, 2011)도 보고되고 있다. 

국외에서는 인간과 로봇, 그리고 아동과 로봇

의 상호작용에 대한 연구가 국내보다 더 활발

하게 수행되고 있다. 구체적으로 연구자들은 

아동이 로봇과 상호작용할 때에도 인간에게처

럼 사회적인 방식으로 상호작용하는지(Shahid, 

Krahmer, & Swerts, 2014), 로봇이 아동에게 인

간과 상호작용할 때와 유사한 심리적 영향을 

미치는지(Salter, Werry, & Michaud, 2008)를 확

인하는데 관심을 가진다.

아동이 로봇을 어떻게 인식하고 추론하는가

를 이해하기 위해서는 먼저 아동이 로봇과 상

호작용을 어떻게 하는지 살펴볼 필요가 있다. 

선행연구는 아동이 동물로봇과 상호작용할 때

는 동물과 상호작용하는 방식으로 행동하고

(Kahn, Friedman, Perez-Granados, & Freier, 2006; 

Melson et al., 2005), 인간형로봇과 상호작용할 

때는 인간과 상호작용하는 방식으로 행동한

다고(Kahn et al., 2012; Kanda, Hirano, Eaton, 

& Ishiguro, 2004; Tanaka, Cicourel, & Movellan, 

2007) 보고하고 있다. 선행연구에서는 아동이 

로봇을 과제지향적인 단순 도구가 아닌 사회

적 특성을 가진 존재로 본다고 보고하였다

(Salter, Michaud, & Larouche, 2010). 아동이 로봇

의 한계를 경험하더라도 로봇에게 사회적 특

성을 부여한다는 사실도 확인할 수 있었다

(Shahid et al., 2014).

Kahn 등(2006)은 3∼5세 아동 80명이 로봇

강아지 AIBO와 강아지인형을 가지고 자유놀

이를 할 때 어떤 차이가 있는지 살펴보았다. 

연구자는 아동들이 강아지인형보다 강아지로

봇에게 더 많은 상호작용 시도행동(약 4배 정

도)을 보였고 강아지인형을 강아지로봇보다 

더 험하게 다루는 행동(던지기, 험하게 만지기 

등)을 보였다고 보고했다. 8∼12세 아동 256명

을 대상으로 혼자놀이, 또래놀이, iCat로봇과 

놀이하는 실험연구(Shahid et al., 2014)에서 각 

대상과 함께 협력적 카드게임을 할 때 아동이 

보이는 비언어적 행동(미소, 찡그림, 소리 내
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어 웃기, 박수치기 등)이 혼자놀이 상황보다 

로봇과 함께 놀이하는 경우에 더 자주 나타나

고, 또래와 놀이를 할 때 가장 많이 나타났다

고 보고하였다.

Melson 등(2005)은 7∼15세 아동이 로봇강아

지 AIBO와 놀이하는 경우와 실제 개와 놀이

하는 경우를 비교하였다. 연구자는 아동이 실

제 개 주변에 더 가까이 있는 것(사회적 거리

의 의미)을 확인했고, 신체적 접촉도 실제 개

와 더 많이 한다고 보고하였다. 유사한 연구

로 강아지와 실제 개에 대한 아동, 성인의 행

동을 관찰한 연구(Kerepesi, Kubinyi, Jonsson, 

Magnusson, & Miklosi, 2006)에서는 로봇강아

지보다 실제 개에게 사회적 행동을 더 많이 

보였다고 보고했다. 또한 Yokoyama, Ribi와 

Turner(2004)은 아동이 11주간의 아동과 로봇강

아지 또는 아동과 실제 개의 상호작용을 관찰

한 결과 아동 중 다수가 실제 개를 선호하

였다고 보고하였다(Yokoyama, Ribi, & Turner, 

2004). 이러한 연구 결과들은 로봇강아지가 

실제 개를 대체할 수 없음을 시사한다. 그러

나 로봇의 한계를 언급한 위의 선행연구들도 

공통적으로 아동과 성인이 로봇을 어느 수준

까지는 사회적 관계를 맺을 대상으로 여기고 

있다고 보고하고 있다. 이처럼 사회적 동반자

로서의 로봇의 활용에 대한 한계점이나 잠재

적 가능성에 대한 연구 결과는 아직 불분명

하다. 따라서 아동과 로봇 간의 관계에 대해

서 더 심도 있는 연구가 필요하다. 먼저 아동

이 로봇을 존재론적으로 어떻게 인식하는지, 

그리고 아동은 로봇과 어떠한 방식으로 사회

적 유대를 형성하며, 인간에 대한 사회적 행

동과 로봇에 대한 사회적 행동이 어떻게 다

른지 살펴보는 것은 아동과 로봇의 관계를 

좀 더 명확하게 이해하는데 이론적 기여를 

할 것이다. 또한 이는 로봇을 인간의 사회적 

동반자로 활용하는 것에 대한 실제적 함의를 

제시하는데 근거가 될 수도 있을 것으로 보

인다.

로봇에 대한 아동의 상호작용 행동 중 사회

적 반응행동의 기제는 무엇일까? 아동 심지어 

성인도 왜 인공물인 로봇에게 인간에게처럼 

사회적인 방식의 반응을 보이는가? 로봇을 생

각하기 전에 컴퓨터에 대한 인간의 사회적 행

동을 연구한 Nass와 Moon(2000)의 이론을 생각

해볼 수 있다. Nass와 Moon(2000)은 CASA 패러

다임(computers are social actors)을 제안하며 성

인은 컴퓨터가 인공물인 것을 인지함에도 불

구하고 컴퓨터를 사회적 행위자(social actor)로 

여기고 사회적 반응(social response)을 무의식적

(mindless)으로 보인다고 설명했다. 예를 들어, 

네비게이션의 음성정보에 인간이 언어적으로 

반응하는 것과 같은 현상을 생각해볼 수 있다. 

Nass와 Moon(2000)은 기계에 대한 인간의 무의

식적인 사회적 반응을 물활론적 신념이나 대

상에 대한 애착과는 구별해야 한다고 주장하

였다. 그러나 CASA 패러다임에서는 ‘무의식’

이라는 점으로 인간이 컴퓨터에 사회적 반응

을 보이는 인지 과정을 전반적으로 설명하지

만 언제, 왜 무의식적 행동이 일어나는지, 그

리고 언제 인간은 컴퓨터를 단지 도구로 여기

고 반응하는지 구체적으로 설명하진 못하고 

있다(Reeves & Nass, 1996). 

로봇의 경우는 자율성, 상호작용의 양방향

성, 상호작용 또는 제어 수준의 다양성을 가

진다는 점에서 컴퓨터와 근본적인 차이가 있
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으며, 컴퓨터보다 인간의 특성을 더 많이 가

지고 있다. CASA 패러다임을 지지하는 연구자

들은 컴퓨터의 경우도 인간과 관련된 특성이 

많을수록 인간에게 사회적 행동을 더 많이 유

발할 가능성이 있고, 완벽하게 인간의 특성을 

모사한 기술을 탑재하면 강력한 사회적 반응

을 유발할 가능성이 있다고 설명하지만(Kiesler, 

Sproull, & Waters, 1996) 이를 뒷받침할 연구가 

부족하다. 그러나 인간과 상호작용을 목적으

로 개발된 지능형 로봇의 경우는 위에서 언급

한 컴퓨터에 대한 무의식적 반응이 아니라 사

회적 의미를 가진 반응일 가능성이 있다. 따

라서 이를 명확히 하기 위해서 아동이 로봇을 

어떻게 인식하고 추론하는지, 로봇을 사회적 

상호작용의 대상으로 인식하고 추론하는지에 

대한 연구가 필요하다.

Ⅳ. 결  론

로봇의 등장으로 기존의 생물, 무생물의 

이분법적인 존재론적 인식에 대한 이론적 측

면의 재조정이 요구될 수 있으며 이에 따라 

‘새로운 존재론적 범주 가설(New ontological 

category hypothesis, NOC)’(Kahn et al, 2011)을 

지지하는 연구들이 보고되고 있다(Jipson & 

Gelman, 2007; Severson, 2010). NOC 가설에 의

하면 로봇의 등장으로 새로운 존재론적 범주

가 출현하게 되었고, 앞으로 의인화된 과학기

술이 활용되면 새로운 존재론적 범주가 계속

해서 만들어질 것이다. 로봇은 점점 더 상호

작용 행동을 능동적으로 시작(initiate)할 수 있

는 등 사회적으로 높은 수준의 자율성을 갖게 

될 것이고, 로봇을 둘러싸고 있는 물리적, 사

회적 환경에 더 잘 적응하고 반응하게 되며, 

동물이나 인간과 더욱 유사하게 구현될 것이

다. 그렇게 되면 인간은 로봇과 사회적 타인

인 것처럼 상호작용하는 것이 아니라 실제로 

생명, 마음, 사회성, 도덕성을 가진 존재로 느

끼기 시작할지도 모른다. 이것이 의미하는 바

는 무엇일까? 이에 대한 연구가 필요할 것이

다. 연구를 통해서 아동이 로봇에게 생물적, 

정신적, 사회적, 도덕적 특성을 어느 정도 수

준까지 부여하는지 로봇에 대한 아동의 존재

론적 인식을 확인하고 이러한 새로운 존재와

의 상호작용이 아동을 비롯한 인간발달에 미

치는 영향을 생각해볼 필요가 있다.

인간과 로봇의 상호작용에 대하여 연구하는 

HRI, CRI 분야의 선행연구들은 비교패러다임 

방법을 사용하는 경우가 많다. 예를 들어, 유

아가 로봇과 상호작용하는 방식을 다른 대상

(장난감, 동물, 인간, 가상대상 등)과 상호작용

하는 방식과 비교하는 방법(Pepe, Ellis, Sims, & 

Chin, 2008; Ribi, Yokoyama, & Turner, 2008; 

Seo, Geiskkovitch, Nakane, King, & Young, 2015)

을 사용하거나 서로 다른 종류의 로봇과 인간

이 상호작용하는 방식을 비교하여 분석할 수

도 있다(Looije, Neerincx, & Lange, 2008). 또한 

하나의 로봇을 사용하여 로봇의 속성에 따라 

보이는 인간의 반응을 비교하는 방법(김민경, 

이순형, 이동훈, 2018; Fussell, Kiesler, Setlock, & 

Yew, 2008)을 사용할 수도 있다. 각 연구방법

은 장단점이 있으며, 연구자는 연구목적에 따

라 가장 적합한 방법을 선택해야 한다. 그러

나 아동, 심리, 교육 등의 인간을 연구하는 분

야에서 로봇을 활용한 연구를 수행하는 것이 
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현실적으로 쉽지 않다. 로봇 기술에 대한 활

발한 연구가 이루어지고 있는 공학 분야에서

도 과학기술과 인간과의 관계에 대한 관심이 

커지고 있지만 독자적으로 인간과 관련된 연

구를 하는 것에는 한계가 있다. 따라서 인간

과 상호작용하는 과학기술이 인간에게 이롭고 

바람직한 방향으로 발전하기 위해서는 다학제

적 접근이 필요하다.

이 연구는 아동과 로봇 간의 상호작용에 관

한 연구들을 통해서 과학기술의 발달이 인간

발달에 미치는 영향을 고찰하였다. 또한 연구

자는 아동과 로봇의 상호작용에 대한 이론적, 

실제적 논의들이 필요하다는 점을 강조함으로

써 인간발달연구에 대한 새로운 통찰을 제시

하고자 하였다. 특히 로봇을 활용한 연구를 

통하여 영유아들의 존재론적 인식의 발달에 

대한 새로운 관점의 토대를 마련할 수 있다는 

점에서 연구의 의의가 있다.
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New Ontological Category and the Understanding of Research

for Child-Robot Interaction(CRI)

Kim, Min Kyung

Dept. of Child Development and Family Studies, Seoul National University

Stemming from recent developments in science and technology, intelligent robots which are the objects in 

category boundaries have emerged in everyday life. This study delved into the relationship between human 

and technology; in particular, the child-robot interaction(CRI) study is discussed, the research area focusing 

on the relationship between children and robots. In order to discuss the effect of robots on the child 

development, it is necessary to understand children’s perceptions about robots. For this purpose, this study 

examined previous research literature on child-robot interactions, and the theoretical viewpoints on 

children’s ontological perceptions about robots as well as factors affecting child’s ontological perceptions. In 

addition, the study emphasizes the necessity for theoretical and practical discussions about child-robot 

interactions and suggests new insights into research on human development. The direction for future 

research on the use of robots is expected to provide the basis for a new perspective on the development 

of ontological perception in children. In sum, the present study discusses the future direction of CRI 

research by examining the theoretical and practical issues stemming from child-robot interactions.

Keywords: object in category boundaries, child-robot interaction(CRI), intelligent robot, ontological perception


