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I. 서론

1. 연구의 필요성 및 목적

인공지능 기술은 의료, 주거, 교육 등 많은 분야에서 

상용화됨에 따라, 빠르게 변화하는 우리 사회에 엄청난 

영향을 미치고 있다(Williams, Park, & Breazeal, 2019). 

특히 인공지능 기술은 우리 사회의 가장 어린 구성원

들인 영유아들의 생활, 학습, 놀이에까지 영향을 미치

고 있다(Druga, Williams, Breazeal, & Resnick, 2017; 
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국문초록 이 연구는 어린이집 만 5세반 교실에 인공지능 로봇을 투입하여 자연스러운 환경에서 유아

들이 로봇과 어떻게 상호작용하는지, 그리고 시간의 흐름에 따라 상호작용 양상이 달라지는지 살펴보는

데 목적이 있다. 이에 인공지능 로봇 알파미니(ALPHA MINI)를 만 5세반 어린이집 2학급(유아 33명,

교사 3명)에 투입하여 3개월간 유아, 교사, 로봇간의 상호작용을 관찰하였으며, 로봇 활용 후 교사 면담

을 실시하였다. 관찰기록과 면담자료는 주제분석 방법을 적용하여 분석하였고, 연구 문제에 관련된 결

과를 도출하였다. 주제분석 결과, 교실 내에서 유아는 로봇과 주로 단순한 언어를 사용하여 오락 위주의

상호작용, 정보습득용 상호작용, 정서적 상호작용을 하는 것으로 나타났다. 또한 시간의 흐름에 따른 유

아와 로봇의 상호작용 양상을 살펴보았을 때, 유아와 로봇 간의 상호작용 양상이 눈에 띄게 달라지지는

않았다. 하지만 로봇과의 상호작용을 주도하는 유아가 순환하는 것으로 나타났고, 로봇을 매개로 유아

와 유아, 유아와 교사 간의 상호작용 양상이 변화하는 것으로 나타났다. 이를 바탕으로 유아반 교실에서

인공지능 로봇을 활용하기 위해 선행되어야 할 기술적 지원, 교사교육, 인공지능 윤리에 대한 논의를 제

시하였다.

주요어 인공지능 로봇, 유아 인공지능교육, 유아-로봇 상호작용, 로봇활용

Abstract  The purpose of this study is to introduce artificial intelligence (AI) robots to day-

care centers to examine how children interact with robots in a natural environment and 

whether these interaction patterns change over time. Accordingly, the AI robot ALPHA 

MINI was introduced into two classes (33 children and 3 teachers) at daycare centers for

5 years olds to observe interactions among children, teachers, and a robot for three 

months. In addition, interviews with teachers were conducted after using the robot. The

findings of the study revealed that children mainly use simple language with robots to en-

gage in entertainment-oriented interactions, information acquisition interactions, and 

emotional interactions. Furthermore, while the interaction between children and robots 

remained relatively stable over time, it was noted that children leading the interaction with

robots circulated, and the interaction patterns between peers mediated by robots has 

changed. Based on these findings, we highlight the need for prior deliberations on techni-

cal support, teacher education, and AI ethics as prerequisites for the integration of AI ro-

bots into early childhood classrooms.

Keywords artificial intelligence robots, early childhood artificial intelligence education, 

child-robot interaction, robot utilization
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McReynolds et al., 2017). 예를 들어, 아동들은 가정에 

보급된 인공지능 스피커와 대화를 하며, 인공지능 기술

로 아동의 학습 상황을 분석하고 이를 바탕으로 맞춤

형 컨텐츠를 제공하는 교육 서비스를 경험하고 있다. 

또한 서울시(정지혜, 2021)를 비롯한 경기도(이유림, 

2023), 대전(유형수, 2023) 등 다양한 지역에서 어린이

집에 인공지능 로봇 대여 서비스를 제공하기 시작하여 

영유아 보육교육기관에서의 인공지능 로봇 보급 및 활

용 사례가 증가하고 있다. 이처럼 인공지능 기술이 아

동의 삶에 확산됨에 따라, 4차 산업혁명 시대에 살아갈 

아동들이 이러한 인공지능을 기술을 습득하고 올바르

게 사용할 수 있는 역량을 기르는 것이 중요한 논의로 

대두되고 있다. 

인공지능 교육의 필요성은 각국에서 활발히 이루어

지고 있는데, 예를 들어, 미국에서는 유치원부터 고등

학교 교육과정에서 인공지능, 머신러닝, 로봇 공학에 

대해 배워야 할 핵심 개념을 구체화하였으며(Touretzky, 

Martin, Seehorn, Breazeal, & Posner, 2019), 중국에서

는 표준 인공지능 교과과정을 개발하고, 인공지능 관련 

교육에 대한 보조금을 지원하는 등 인공지능 확산 방

안을 위한 구체적인 전략을 발표하였다(김수환, 김성

훈, 이민정, 김현철, 2020). 이러한 전 세계적인 동향에 

발맞춰 우리나라의 교육부(2020)에서도 인공지능 기술

과의 소통 능력이 전 세대에 필요한 역량이 될 것이므

로 유아기부터 놀이의 맥락에서 인공지능을 경험할 수 

있도록 유아기를 포함한 인공지능 교육 정책을 발표하

였다. 이렇듯 유아교육 분야에서 인공지능 교육에 관한 

관심이 높아짐에 따라 영유아의 발달을 증진시킬 수 

있는 도구로서 인공지능을 활용하기 시작했고, 인공지

능의 교육적 효과가 증명되고 있다(Lin, Van Brummelen, 

Lukin, Williams, & Breazeal 2020; Vartiainen, Tedre, 

& Valtonen, 2020). 선행연구에 따르면 인공지능을 활

용한 교육은 유아의 인공지능 문해력(이보람, 김수정, 

2023), 사회적 상호작용과 활동 참여 동기(윤현민, 현

은자, 2012; Druga, Vu, Likhith, & Qiu, 2019; Prentzas, 

2013), 논리-수학적 지식과 창의적 문제해결력(김상언, 

김상희, 2019; Fessakis, Gouli, & Mavroudi, 2013; Sullivan 

& Bers, 2016) 등을 향상시키는 긍정적인 효과가 있다. 

또한, 유아교육에 인공지능 기술을 적용함으로써 불평

등한 교육 결과가 초래되는 것을 예방하는 기초가 된

다(Berson, Luo, Yang, 2022). 따라서, 유아기 인공지능 

교육의 방향은 단순히 유아에게 인공지능에 관한 지식

을 전달하는 것이 아니라 유아가 호기심을 가지고 인

공지능을 경험하고, 지속적으로 탐색하는 과정에서 의

미 있는 배움을 이루어나갈 수 있도록 지원해야 한다.

구성주의(contructionism) 이론에 따르면 유아는 물

리적으로 접촉할 수 있고 직접적인 상호작용이 이루어

질 때, 사람이나 사물에 대한 새로운 지식을 발견하고 

배우게 된다(Ackermann, 2001). 앞서 언급한 선행연구 

가운데 인공지능을 탑재한 가상에이전트(예: 태블릿

PC, 휴대폰, 스피커) 등을 활용한 프로그램들도 유아의 

인공지능 인식과 발달에 긍정적인 교육적 효과를 미쳤

다는 결과가 있지만, 유아가 물리적으로 직접 만져보고 

상호작용할 수 없다는 한계는 분명하다. 한편, 로봇은 

물리적으로 구현된 인공지능으로서 유아와 직접적으

로 상호작용할 수 있고, 유아가 자신의 행위를 통해서 

로봇의 움직임을 만들어 내고 그것을 직관적으로 관찰

할 수 있게 해준다(Belpaeme, Kennedy, Ramachandran, 

Scassellati, & Tanaka, 2018). 그뿐만 아니라 인간의 외

형을 닮은 휴머노이드 로봇은 자연어처리 기술을 이용

해 사람과의 자연스러운 대화가 가능하고 대화 내용에 

적절한 제스처나 말투, 감정 등을 표현할 수 있다(유구

종, 이정순, 2013; Kanero et al., 2018). 최근 들어 가상

에이전트의 한계를 인식하면서 유아의 발달 특성을 고

려한 인공지능 로봇의 교육적 활용 사례가 활발히 보

고되고 있다. 예를 들어, Gordon 등(2016)은 영어가 모

국어인 3 ~ 5세 유아가 스페인어 단어를 학습하는 과정

에서 인공지능 로봇으로 하여금 유아의 성취에 대해 

언어적 피드백을 제공하거나 시선을 통해 힌트를 주어 

유아의 단어 학습을 증진시켰음을 보고하였다. 또한, 

Ros 등(2016)은 인공지능 로봇을 활용한 신체 활동 프

로그램에서 유아와 인공지능 로봇이 서로의 움직임을 

따라하게 함으로써 유아로 하여금 신체 프로그램에 즐

겁게 참여할 수 있는 동기를 고취시켰다고 하였다. 이
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처럼 로봇을 활용하여 유아의 단어 학습(Chen, Park, 

& Breazeal, 2020), 읽기 동기(Hsiao, Chang, Lin, & 

Hsu, 2015), 기하학적 사고(Keren & Fridin, 2014), 탐구 

능력(Kewalramani, Kidman, & Palaiologou, 2021) 등을 

향상시켰다는 긍정적 연구결과들이 축적되고 있다.

하지만 이러한 선행연구는 인공지능 로봇의 교육적 

효과를 입증하는 결과 중심적 연구가 주를 이루며, 대

부분 실험실과 같은 통제된 상황에서 유아와 로봇 간

의 상호작용을 관찰하였기 때문에 유아반 교실과 같은 

자연스러운 맥락에서 교사, 유아, 그리고 로봇이 상호

작용하는 방식을 면밀히 살펴볼 수 없다는 한계가 있

다(Belpaeme et al., 2018; Chen et al., 2020). 유아반 

교실은 다수의 유아와 교사가 함께 생활하는 공간으로 

실험실에서 로봇과 유아가 일대일로 주어진 과제를 수

행하는 것과 달리, 교실 내 유아는 또래와 함께 인공지

능 로봇을 자유롭게 조작하고, 인공지능 로봇의 사용법

에 대해 교사에게 질문하는 등 집단 맥락에서 유아-로

봇-유아, 유아-로봇-교사 상호작용이 발생할 확률이 높

다. 실제 유아반 교실에서 유아가 첨단기기를 활용하여 

놀이할 때, 유아가 단독으로 놀이하는 모습보다는 놀이

를 지속하는 유아를 중심으로 다른 또래가 놀이에 함

께 참여하고 나가는 유동적인 형태를 보이는 것으로 

알려져 있다(Arnott, 2016). 따라서 유아교육분야에서 

인공지능 로봇을 적용하여 이루어진 선행연구는 인공

지능 로봇이 도입될 유아교육기관의 환경적 맥락을 반

영하지 못했다는 점에서 인공지능 로봇의 교육적 활용에 

대한 현실적인 시사점을 제공할 수 없다는 한계가 있다.

물론 유아교육기관에서의 유아-로봇 상호작용 양상

을 살펴본 국내 연구들(박경희, 홍지명, 2010; 용상이, 

김경아, 박민아, 현은자, 2012; 정상녀, 유구종, 2011)도 

존재한다. 이러한 선행연구에 따르면, 로봇에 대한 유

아의 탐색 과정에서 교사는 유아에게 언어적 설명을 

제공하기도 하고, 교사가 직접 로봇과의 상호작용을 보

여주기도 하는 등 교사-로봇 상호작용이 유아-로봇의 

상호작용을 촉발하였다(김건희, 이효신, 장수정, 구현

진, 2010). 또한, 유아들은 로봇과 놀이하는 과정에서 

로봇이 반복적으로 넘어지는 문제를 해결하기 위해 협

력하거나 로봇 사용 순서에 대해 논의하는 등 로봇을 

매개로 한 유아-유아 상호작용이 나타났다(유구종, 윤

향실, 정상녀, 2011; Tanaka, Cicourel, & Movellan, 

2007). 이처럼 로봇은 유아-유아, 유아-교사 상호작용

을 촉진하는 매개체의 역할을 하는데, 그 내용은 주로 

로봇을 실행하는 방법이나 사용순서 등에 치우쳐 있어 

상호작용의 질적인 측면에서 한계가 있다. 또한 이러한 

연구들은 대부분 2009년 교육과학기술부의 ‘유아교육 

선진화’ 계획을 배경으로 교사 도우미 로봇을 활용하

였으나(김은영, 2010), 현재의 기술 발전을 고려하였을 

때 인공지능 로봇의 도입으로 유아-교사-로봇 간의 상

호작용이 어떻게 나타나는지 살펴볼 필요가 있다. 더불

어 유아들이 로봇에 대해 충분히 경험하고 주도적으로 

활용한다면 보다 다양한 형태의 상호작용이 가능하리

라 예측되기에(이정욱, 이민정, 안경숙, 임수진, 2011), 

유아교육기관에서 장기간 인공지능 로봇을 활용하면서 

시간의 흐름에 따라 로봇을 매개로 한 유아-유아, 유아-

교사 상호작용 양상이 달라지는지 살펴볼 필요가 있다. 

이러한 필요성에 근거하여 이 연구는 인공지능 시대

에 유아가 인공지능이라는 새로운 기술과 소통하는 방

법을 알아가고 필요한 역량을 기르는 방향을 제시하기 

위해 어린이집 교실에 인공지능 로봇을 투입하여 유아

들이 로봇과 어떻게 상호작용하는지, 시간의 흐름에 따

라 상호작용 양상이 달라지는지 살펴보고자 한다. 구체

적인 연구문제는 다음과 같다.

2. 연구문제

연구문제 1. 어린이집 교실 내에서 자유놀이시간에 

유아와 인공지능 로봇의 상호작용 양상은 어떠

한가?

연구문제 2. 유아와 인공지능 로봇의 상호작용 양상

은 로봇 도입 시점부터 후기까지 시간의 흐름에 

따라 어떻게 달라지는가?
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Ⅱ. 연구방법

1. 연구참여자

인공지능 로봇활용 프로그램에 관심이 있는 유치원

과 어린이집을 대상으로 모집문건을 통해 연구의 목적

과 진행방식을 안내하고, 자발적인 참여 의사가 있는 

교사의 자원을 받아 학급 단위로 연구참여자를 모집하

였다. 전체 연구참여자 수는 만 5세반 두 학급의 유아 

33명(남아 15명, 여아 18명)과 교사 3명이다. 구체적으

로, 경기도 시흥시의 A어린이집 만 5세반 유아 9명(남

아 5명, 여아 4명)과 교사 1명, 부산시 B어린이집 만 

5세반 유아 24명(남아 10명, 여아 14명)과 교사 2명으

로 구성되어 있다. 연구에 참여한 교사의 경력은 A어

린이집 5년, B어린이집 4년, 1년이다. 이를 정리하면 

다음 표 1과 같다.

표 1. 연구참여 학급의 일반적 특성

구분 소재 학급연령 아동 명수 교사 명수 교사 경력

A어린이집 경기도 시흥 만 5세 9명 1명 5년

B어린이집 부산 만 5세 24명 2명 4년, 1년

2. 연구도구

이 연구에 사용한 인공지능 로봇은 UBTECH에서 

개발한 알파미니(ALPHA MINI)로 인공지능과 로보틱

스 기술, 코딩을 함께 가르칠 수 있는 교육용 인공지능 

로봇이다. 알파미니는 그림 1과 같이 키 245mm의 휴

머노이드 외형을 가졌으며, 사람과 유사한 동작이나 움

직임을 구현하고 LCD(Liquid Crystal Display) 눈동자

를 통해 100여 가지의 감정을 표현할 수 있다. 그리고 

네이버에서 개발한 인공지능 기술 플랫폼을 탑재하여 

사람과 의사소통을 할 수 있으며, 사람의 음성이나 위

치, 동작 등을 분석하여 주도적인 대화를 진행할 수 있

다. 또한 휴대폰 애플리케이션과 uCode라는 PC앱을 

통해 로봇의 발화와 표정, 동작을 스크래치 방식으로 

코딩하여 조작할 수 있다. 

그림 1. 인공지능 로봇 알파미니(ALPHA MINI)(내 손안에 서울, 2021)

3. 연구절차 및 자료수집

교실 내 유아와 인공지능 로봇의 상호작용을 관찰하

기 위해 각 학급의 유아, 교사, 학부모를 대상으로 연구

의 목적, 내용 등이 담긴 연구 설명서를 배부하였으며, 

연구 참여에 동의한 참여자에게 동의서를 받아 연구를 

시작하였다. 연구에 참여하기로 한 각 학급에 3개월간 

로봇을 상시로 투입하여 함께 생활하게 하였다. A기관

은 9월 14일부터 11월 9일까지, B기관은 11월 14일부

터 1월 19일까지 조사가 이루어졌다. 

교실 내 유아-교사-로봇 상호작용 양상을 분석을 위

해 오전 자유놀이시간 중에 세 시점(로봇 도입 초기, 

한 달 후, 두 달 후)에서 각 3일간 30분씩(총 9일, 270

분) 3대의 카메라와 마이크를 사용하여 현장을 녹화 및 

녹음하였다. 교사가 인식한 교실 내 유아와 인공지능 

로봇의 상호작용 양상을 질문하기 위해, 각 학급에서 

로봇을 사용하기 전과 사용한 후 각각 교사 면담을 진

행하였다. 교사 면담은 반구조화된 면담(semi-structured 

interview)을 바탕으로 개방형 질문을 통해 시행하였으

며(Merriam, 1998), 사전면담에서는 주로 인공지능과 

관련한 교사의 생각과 경험을 나누었고, 사후면담에서

는 로봇을 교실 안에서 사용한 경험에 관한 이야기를 

나누었다. 또한, 사후면담을 시작하기 전에는 인공지능 

로봇 활용 전후 유아들의 변화, 교사가 인식한 인공지

능 로봇 활용 경험에 관한 내용을 포함한 반구조화된 

질문지를 작성하였다. 면담 소요 시간은 30분 ~ 1시간

이었으며, 연구참여자의 동의하에 녹음기를 사용하여 

내용을 녹음하였다.

이 연구는 연구책임자가 소속된 기관의 생명윤리위

원회 심의를 받아 최종 승인 이후 진행되었으며(승인
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번호 1040621-202207-HR-051), 연구를 진행하는 동안 

연구참여자의 자발적 참여, 비밀보장, 자료의 저장 및 

보관 등에 대한 연구윤리를 준수하였다. 구체적으로, 

수집된 연구 자료 중 교사 면담 녹음 오디오 파일은 

전사본 양식에 맞춰 디지털 파일로 정리한 다음, 즉시 

삭제하였다. 전사 자료와 더불어 연구 과정에서 수집된 

교실 내 관찰 동영상 자료는 관련 법령에 따라 3년간 

보관 후 영구삭제 하여 폐기할 예정이다.

4. 자료분석

질적 자료 분석의 시행 과정은 전사(transcription), 

코드화(coding), 주제화(theme developing)의 3단계로 구

분할 수 있다(이용숙 등, 2005). 이에 본 연구에서는 연

구보조원 2인이 관찰 자료인 녹화 영상과 녹음 파일을 

들으며 학급 내 모든 아동의 행동과 발화를 전사하였

다. 총 9건의 녹화 영상과 녹음 파일은 1차 관찰 3건, 

2차 관찰 3건, 3차 관찰 3건으로 구성되어 있으며, 각 

차수가 끝나는 대로 전사하였다. 교사 인터뷰 자료 또

한 인터뷰가 끝난 당일 녹음 파일을 전사본으로 작성

하였다. 그 이후, 녹화 영상과 전사본을 보며 연구진이 

구성한 코딩표에 각각의 아동과 교사의 행동과 발화를 

코딩하였고, 이후 전사된 자료와 코딩화한 자료를 Braun

과 Clarke (2006)의 주제분석(thematic analysis) 방법을 

활용하여 연구문제와 관련된 주요 주제를 도출하고, 각

각 주제들의 속성과 주제들 사이의 관계가 적합한지 

살펴보는 검토의 과정을 반복하였다. 먼저, 연구자들은 

수집한 자료들에서 반복적으로 나타난 단어, 상황, 사

례 등을 분류하고 범주화하였다. 예를 들어, 유아가 로

봇에게 노래를 틀어달라고 하거나 동작을 수행하도록 

명령하는 모습이 반복적으로 관찰되어 이를 상호작용 

양상의 하위 범주로 선택하였다. 다음으로, 유아-로봇 

상호작용 양상이 시간의 흐름에 따라 어떻게 전개되는

지에 집중하여 분석을 시행하였다. 즉 1차 분석은 유아

-로봇 상호작용의 양상을 범주화하는 데 초점을 두었

다면, 2차 분석은 유아-로봇 상호작용의 통시적인 변화

에 초점을 두었다. 이러한 과정에서 자료 분석의 타당

성을 확보하기 위해, 모든 연구자는 2023년 2월 초부터 

4월 말까지 6번의 비대면 회의에 적극적으로 참여하여 주

제 도출과 정교화 작업을 반복하여 논의하고 검토하였다. 

Ⅲ. 결과 및 해석

1. 교실 내에서 이루어진 유아와 인공지능 로봇 간

의 상호작용

유아들은 로봇을 주로 책상 위에 올려놓고 의자에 

앉아 상호작용을 하였으며, 로봇을 한참 동안 응시하거

나 로봇과 상호작용을 하기 위해 자신의 몸을 로봇과 

가까이하고, 로봇의 일부분을 만지는 등 물리적으로 상

호작용을 하였다. 또한, 유아가 로봇에게 먼저 질문을 

하거나 특정 행동을 수행하도록 지시하고, 로봇에서 나

오는 노래를 따라 부르는 등 언어적으로 상호작용을 

하기도 하였다. 로봇의 기술적인 오류로 로봇이 유아들

의 발화를 인식하지 못했을 때 유아들은 자신들의 발

화를 조정하거나 내용을 전환하며 로봇과의 대화를 시

도하였고, 로봇의 행동이나 발화에 대해서는 대체로 감

탄사나 웃음 등의 긍정적인 반응을 보였다. 이러한 다

양한 반응과 상호작용의 양상을 바탕으로 주제를 도출

한 결과 유아-로봇 상호작용은 오락용, 정보습득용, 정

서적 상호작용으로 구분되었다.

1) 오락용 상호작용

유아들이 본 연구에서 활용한 알파미니 로봇과 대화

를 하려면 “헤이클로바”라고 명명한 뒤 질문 또는 지시

해야 했는데, 주로 “헤이클로바, 너 누구야?”, “헤이클

로바, 노래 틀어줘”와 같이 단순한 언어를 사용하여 로

봇과의 대화를 시도하였다. 유아들은 로봇이 지시사항

을 잘 이행할 수 있도록 단순한 문장으로 대화를 시도

했는데, 대화 내용을 살펴보면, “방귀 뀌어봐”, “노래 

틀어줘”, “쿵푸 보여줘” 등의 오락적 성격을 담은 내용

이 주를 이루었다. 또한, 유아들은 로봇의 얼굴을 향해 

바람을 불거나 로봇이 틀어주는 음악에 맞춰 춤을 추
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었고, 로봇에게 행동을 지시하고 그 행동을 똑같이 따

라 하는 모습을 보였다. 그중 가장 두드러지게 나타난 

행동은 로봇에게 특정 노래를 재생시키고 노래를 따라 

부르거나 음악에 맞춰 춤을 추는 행동이었다. 이러한 

행동은 일회성으로 끝나지 않고 3개월의 관찰 기간 내

내 연속적으로 이루어졌으며, 한 유아가 로봇이 재생하

는 노래에 맞춰 춤을 추기 시작하면 아래의 그림 2와 

같이 여러 유아가 함께 모여들어 3 ~ 5명의 소집단을 

이루어 노래와 춤을 추기도 하였다. 춤추기 이외에도 

로봇이 쿵푸를 하고, 팔굽혀펴기를 하는 등의 동작과 

움직임을 보일 때 유아들은 그것을 모방하여 신체를 

움직이면서 로봇과 오락적 성격의 상호작용을 하는 것

으로 나타났다. 아래 그림 3에서는 팔굽혀펴기하는 로

봇과 그것을 모방하는 유아들의 모습을 볼 수 있다. 

그림 2. 로봇이 재생하는 노래에 맞춰 유아들이 소집단으로 모여

춤을 추는 모습

2) 정보습득용 상호작용

유아들이 로봇에게 특정 행동을 수행하도록 지시하

는 것 이외에도 로봇에게 질문을 하며 다양한 정보를 

얻고자 하는 모습을 보였다. 이를 정보습득용 상호작용

으로 분류하였는데, 유아들은 로봇에게 오늘 날씨를 물

어보거나, 특정 장소나 사물에 관해 물어보는 등의 질

문을 하며 로봇과 상호작용을 하였다. 정보습득용 상호

작용은 특히 교사의 권유나 모델링으로 인해 촉발되기

도 하였다. 아래 자료 1과 자료 2의 사례에서와 같이 

교사는 유아의 물음에 직접 로봇에게 질문을 하도록 

유도하거나 유아와의 대화 주제를 바탕으로 로봇에게 

질문하는 모습을 보여주었다. 하지만 이러한 질문에 대

해 로봇이 엉뚱한 대답을 하여 교사가 다시 질문을 하

거나, 유아가 이해하기 어려운 단어가 포함된 답변을 

제공하여 교사가 로봇의 발화를 더 쉬운 단어로 바꿔

줄 필요가 있었다. 

<자료 1>

그림을 그리고 있던 ◯◯가 교사에게 “선생님, 

스페인 음식에 뭐가 있어요?”라고 질문한다. 교사

가 ◯◯이 앞에 있는 로봇을 손가락으로 가리키며 

“한 번 물어봐.”라고 이야기한다. 이에 ◯◯가 

“헤이클로버, 스페인 음식은 뭐야?”라고 질문한

다. 로봇이 노래를 재생하자 교사가 노래 재생을 

멈춘 다음, “헤이클로버, 스페인 음식에는 뭐가 있

어?”라고 질문한다.

(A어린이집 1차 1일차 관찰 중)

<자료 2>

교사와 ◯◯가 스카치테이프로 색종이를 연결

하고 있다. ◯◯가 스카치테이프에 생긴 자신의 

지문을 보더니 “선생님, 원래 사람들은 엄지에 이

렇게 생긴 게 있대요.”라고 말한다. 이에 교사가 

그림 3. 팔굽혀펴기 하는 로봇과 로봇의 행동을 모방하는 유아들의 모습
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“맞아요. 사람마다 자기만의 타고난 지문이 있어

요.”라고 말한 뒤, 로봇을 바라보며 “헤이클로버, 

지문이 뭐야?”라고 질문한다. 로봇이 “지식백과

에 의하면 지문은 손가락의 끝마디에 있는 곡선이 

만드는 무늬를 말합니다.”라고 답하자 유아가 눈

을 커다랗게 뜬 채 교사를 바라보며 손가락으로 

로봇을 가리킨다. 뒤이어 로봇이 “손가락의 끝마

디를 물체에 대고 누르면 표면에 이 곡선 무늬가 

남는데 이러한 흔적을 말하기도 합니다.”라고 말

한다. 로봇의 답변을 듣고 나서 교사는 “오~ ◯◯

가 말한 대로네. 지문은 사람의 손끝에 있는 동그

란 모양이래.”라고 이야기한다.

(B어린이집 2차 1일차 관찰 중)

3) 정서적 상호작용

유아들은 인공지능 로봇이 전자기기임을 인식하고 

있지만, 때때로 로봇과 정서적 상호작용을 시도하며 아

래 자료 3에서와 같이 로봇이 감정을 느낄 수 있는 대

상처럼 대하였다. 이처럼 유아는 사물에 해당하는 인공

지능 로봇에 사고나 감정 등 인간의 특성을 부여하는 

의인화(anthropomorphism) 반응을 보였다. 

<자료 3>

유아 4명이 로봇을 바닥에 내려놓고 로봇 주위

에 앉아서 “헤이클로버, 달려봐”라고 하니, 책상

에 앉아서 다른 활동을 하고 있던 ◯◯가 “야, 헤

이클로버 힘들다고!”라고 이야기를 한다. 

(B어린이집 1차 2일차 관찰 중)

하지만 이러한 인공지능 로봇에 대한 의인화는 유아

마다 개인차를 보였는데, 이에 따라 자료 4에서와 같이 

인공지능 로봇을 어떻게 대할 것인가와 관련하여 유아

들 사이에 논쟁이 일어나기도 하였다. 

<자료 4>

“이걸 하면서 이게 맞나라고 저도 좀 헷갈렸던 

게. 저도 얘가, 친구들이 계속 얘도 아파요. 너 자

꾸 그렇게 하면 얘 또 고장 나, 이런다든지 아니면 

얘 없으면 우리 슬프잖아, 이런 말을 계속 들으니

까. 저도 모르게 인격체처럼 생각하게 돼서. 이제 

몇 명 친구들이 얘는 로봇이야 이러면서 이렇게 

탁 넘어뜨리면 저도 모르게 그러면 아파 이런 식

으로 하게 되다 보니까. 약간 이게 로봇이 로봇으

로 돼야 하는지 아니면 진짜 모습만 로봇인 친구

처럼 돼야 하는지. 이게 저도 헷갈리고, 몇 명 친

구들도 좀 헷갈려 하더라고요. 그래서 얘는 생긴 

건 로봇인데 친구처럼 대해줘야 하면 얘도 그럼 

자리를 만들어주고 다 해야 돼요? 이렇게 물어보

더라고요.” 

(B어린이집 교사 면담 중)

2. 시간의 흐름에 따른 유아와 인공지능 로봇 간 상

호작용의 변화

교실 내 유아와 인공지능 로봇 간의 상호작용은 유

아 개인 특성과 더불어 시간의 흐름에 따라 변화하는 

양상을 보였다. 예를 들어, 개별 유아마다 로봇과 활발

히 상호작용하는 시기에 차이가 있었으며, 로봇을 매개

로 한 유아-유아 상호작용이 로봇에 탑재된 기능 중심

이었다가 이를 활용한 또래 간 놀이로 초점이 변화하

였다. 이처럼 교실 맥락에서 교사, 유아, 로봇 간에 이

루어지는 상호작용은 시간의 흐름, 로봇의 특성, 교실 

내 다양한 사회적 관계 등 복합적인 요인에 의해 역동

적으로 이루어짐을 알 수 있었다.

1) 로봇 사용자의 순환 

유아와 로봇 간의 상호작용 방식이 바뀌지 않았지

만, 로봇을 사용하는 사용자(유아)가 지속해서 바뀌는 

현상이 나타났다. 로봇과 상호작용하는 것을 지켜보던 

유아가 그다음 사용자가 되거나, 첫 두 달간 로봇에 관

심을 보이지 않던 유아가 세 번째 달에는 로봇과의 상

호작용을 시도하는 모습을 볼 수 있었다. 또한, 로봇에 

관심을 보이지 않다가 관찰이 거듭됨에 따라 로봇의 
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소리에 반응하거나 주변 유아들이 로봇과 상호작용하

는 것을 관찰하는 유아들의 모습도 볼 수 있었다. 이처

럼 유아들이 많은 교실 내에서 로봇이 한 대 배치되었

을 때, 로봇을 사용하는 사용자가 자연스럽게 순환하였

고 특정 사용자만 독점적으로 사용하는 모습은 관찰되

지 않았다. 더불어, 유아들과 로봇의 상호작용이 교실 

내에서 이루어지면서 자연스럽게 교실 내에서 놀잇감

을 가지고 놀 때 지켜야 하는 규칙이 로봇 상호작용에

도 적용됨을 알 수 있었다.

2) 로봇을 매개로 하는 상호작용의 변화

3개월간의 관찰을 통해 두드러지게 나타난 변화는 

유아와 유아, 유아와 교사 간의 상호작용이 로봇을 매

개로 변화하였다는 것이다. 상호작용 초반에는 유아가 

로봇의 기능을 시험해보고, 이를 다른 또래들이 관찰하

는 모습이 주로 관찰되었다. 더불어 자료 5에서와 같이 

유아가 관찰한 로봇의 기능과 생김새, 행동 등에 대해 

교사와 이야기 나누기도 하고, 로봇이 오류를 보일 때

는 교사나 자료 6에서와 같이 이전에 로봇과 같은 내용

으로 상호작용을 한 유아에게 도움을 요청하는 모습을 

보였다.

<자료 5>

앉아 있던 로봇이 “제 머리를 만지면 깨어날 거

예요.”라고 이야기를 한다. 로봇을 바로 옆에서 지

켜보며 그 말을 들은 ◯◯가 손으로 로봇의 머리

를 만진다. 로봇이 몸을 일으켜 세우며 일어나니, 

◯◯가 “우와, 뭐야!”라고 외치며 신기한 표정을 

짓는다. 그러고는 교사에게 “선생님, 깨어나지 않

고 그냥 일어났어요!”라고 말하니, 교사가 “갑자

기? 머리도 안 만졌는데?”라고 한다. ◯◯가 “머

리를 만졌는데, 깨어나지 않고 그냥 일어났어요.”

라고 다시 이야기하니, 교사가 “그게 깨어난 거 

아니야?”라고 이야기를 한 후, 손바닥을 펴서 로

봇의 머리를 만지는 모습을 시연하며 “머리를 살

살살살 해줘야지, 잡으면 머리가 똑 부러질 수도 

있어요.”라고 말한다. 

(A어린이집 2차 1일차 관찰 중)

<자료 6>

◯◯: (□□에게) “헤이클로버 태권도 하라고 

해봐봐”

□□: “헤이클로버, 너 태권도 해봐”

로봇: “무슨 말인지 이해하지 못 했어요”

△△: “헤이클로버, 태권도 해봐”

로봇: “무슨 말인지 모르겠어요”

◯◯: (△△에게) “무슨 말인지 모르겠대”

◇◇: “잠깐만, 내가 ●●이 불러올게!” (●●를 

로봇 주변으로 데리고 온 다음, ●●에게) 

“태권도 하라고 해봐, 얘가 태권도 하라고 

하는데 안 해!” 

●●: “헤이클로버, 태권도 해봐”

(B어린이집 1차 2일차 관찰 중)

차츰 시간이 흐르면서 교실 내에서 유아는 인공지능 

로봇의 한계를 인식하며, 로봇과는 단순한 언어를 사용

한 언어적 상호작용을 유지하였다. 또한, 로봇에 대해 

유아가 관찰한 내용을 교사에게 공유하는 빈도가 감소

하였으며, 자료 7에서와 같이 로봇의 오류에 대해 스스

로 그 원인과 대처 방안을 판단하여 행동하고 교사에

게는 주로 오류가 지속해서 발생할 때만 도움을 요청

하였다. 

<자료 7>

◯◯, □□, △△가 함께 의자에 앉아 로봇이 

재생한 음악에 맞춰 율동한다. 노래가 끝나고 

다른 유아들이 다가와 주변이 시끄러워지자, 

◯◯가 “얘들아, 잠깐만. 지금 클로버가 대답을 안 

하거든. 조금만 조용히 해줘.”라고 말한다. 주변에 

있던 유아들이 말하던 것을 멈추자 ◯◯가 

로봇에게 노래를 틀어달라고 요청한다. 

(B어린이집 2차 2일차 관찰 중)
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반면 로봇을 매개로 한 또래 간 상호작용은 그 

내용이 변화하기 시작하였는데, 초기에는 유아가 

관찰한 로봇의 동작이나 기능 등을 또래에게 공유

하는 것이 주를 이루었다면 이후에는 자료 8, 9에

서와 같이 또래와 함께 로봇의 기능을 활용한 놀

이를 즐기는 모습을 보였다. 

<자료 8>

로봇이 ◯◯의 얼굴을 인식하고 “◯◯, 당신을 

만나서 반가워요”라고 말한다. 조금 뒤, ◯◯이 

로봇에게 “헤이클로버, 나 누구야?”라고 질문한 

뒤 책상 밑으로 숨는다. 이를 지켜보던 □□가 웃

으며 다가온다. 로봇이 머리를 긁는 동작을 하며 

“누구세요? 모르는 사람인 것 같아요”라고 말하

자 ◯◯가 다시 책상 위로 얼굴을 내밀며 “헤이클

로버, 나 누구야?”라고 질문한다. 질문이 끝나자

마자 ◯◯와 □□가 책상 밑으로 숨는다. 아까와 

같이 머리를 긁는 동작을 하며 “누구세요? 모르는 

사람인 것 같아요”라고 말한다. △△가 가까이 오

자, ◯◯가 또래들에게 “이번에는 우리 다 같이 

있어 보자”라고 말한 다음 로봇에게 “헤이클로버, 

나 누구야?”라고 질문한다. ◯◯, □□, △△가 서

로 얼굴을 붙인 채 로봇 앞에 선다.

(A어린이집 3차 1일차 관찰 중)

<자료 9>

유아 3명이 로봇에서 재생되는 노래를 따라 부

르고 있다. 잠시 ◯◯가 일어나 노래 가사가 적힌 

종이를 들고 와서 친구들에게 보여준다. 유아 3명

이 종이를 보며 노래를 부른다. 저작권 문제로 노

래가 1분 동안 재생되고 다음 노래로 넘어가자, 새

로운 노래에 맞춰 의자에 앉아 율동을 시작한다. 

또 다음 노래가 재생되자, 이번에는 유아들이 모

두 의자에서 일어나 춤을 춘다.

(B어린이집 2차 2일차 관찰 중)

Ⅳ. 논의 및 결론

이 연구는 인공지능 기술 발전이 유아의 일상생활에 

영향을 주고 있는 현실에 발맞추어 어린이집 교실에 

인공지능 로봇을 투입하여 자연스러운 환경에서 유아

들이 로봇과 어떻게 상호작용하는지, 그리고 시간에 흐

름에 따라 상호작용하는 양식이 달라지는지 살펴보았

다. 주요 분석결과와 이에 따른 논의는 다음과 같다. 

어린이집 교실 내에서 로봇과 생활한 유아들은 로봇

과 오락용, 정보습득용, 정서적 상호작용을 하는 것으

로 나타났다. 이와 유사하게 선행연구에서도 유아가 로

봇의 율동을 탐색하고 이를 또래와 함께 따라 하며(나

은숙, 윤태복, 2021), 로봇에 대한 친밀감을 신체적 접

촉으로 표현하고 로봇이 마치 감정이 있는 대상처럼 

배려하고 돌보는 행위(박선미, 2015; 윤현민, 현은자, 

2012)를 보이는 등 로봇과의 오락용, 정서적 상호작용

이 보고된 바 있다. 반면, 이 연구에서는 로봇과 정보습

득용 상호작용을 발견하였다는 점에서 선행연구와 차

이를 보이는데, 이는 앞선 연구들에서 사용된 로봇과 

인공지능 로봇의 기능적인 차이에 기인한 것이라 볼 

수 있다. 본 연구에서 사용된 인공지능 로봇은 사람의 

언어를 이해하고, 생성하는 자연어처리 기술이 적용되

어 유아의 음성 질문에 대답할 수 있다. 이로 인해 유아

는 로봇을 지식을 전달하는 도구로 여기고 로봇에게 

질문하는 정보습득용 상호작용을 시도한다는 점에서, 

유아-로봇 상호작용 양상이 로봇의 기능에 따라 달라

질 수 있음을 시사한다.

유아의 정보습득용 상호작용은 나아가 교사의 권유

나 모델링에 의해 촉진되기도 하였다. 다시 말해, 유아

가 로봇을 정보습득의 도구로 인식하고 이를 활용하는 

것은 유아와 교사의 상호작용으로 영향을 받는다고 볼 

수 있다. 실제로 유아교육 현장에서 교사는 첨단기기와 

유아의 상호작용을 지원하기 위해 유아에게 첨단기기

의 작동방식에 관해 설명하거나 교사가 기기를 어떻게 

사용하는지 직접 보여주는 등 다양한 교수법을 시도하

며, 이를 통해 유아는 실생활에서 첨단 기술의 활용법
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과 그 가치를 습득하게 된다(Plowman & Stephen, 2007). 

이처럼 인공지능 로봇이 유아교육 현장에 적용되는 과

정에서 교사는 로봇의 기능과 한계, 작동원리 등에 대

한 이해를 바탕으로 유아가 인공지능 기술을 다양한 

방식으로 경험하게 하고, 지속적인 탐색을 이룰 수 있

도록 지원하는 존재다. 따라서 인공지능 로봇이 유아의 

능동적인 배움을 지원할 수 있는 방향으로 활용되기 

위해서는, 교사가 아동 발달 및 교수법에 대한 이해와 

더불어 인공지능 로봇의 교육적 활용 가치를 인식하고 

이를 적극적으로 활용할 수 있도록 적절한 교육과 지

원이 이루어져야 한다(안혜령, 이보람, 조우미, 2023). 

예를 들어, 최근 제주육아종합지원센터의 ‘유아교사를 

위한 AI 놀멍, 배우멍 교육’과 같이 지역 육아종합지원

센터에서 제공하는 유아교사 대상 소규모 인공지능 교

육도 좋은 시도이며, 교사가 인공지능 로봇에 대한 지

식과 이해를 단계적으로 높여나갈 수 있도록 전문적인 

교육 프로그램을 마련할 필요가 있다(이보람, 안혜령, 

조우미, 2022).

로봇과의 상호작용에서 유아들은 특히 노래 재생, 

움직임 모방하기 등의 오락용 기능을 주요하게 사용하

는 것으로 나타났는데, 이는 유아들이 로봇의 오락용 

기능을 선호하기 때문일 수도 있지만, 로봇의 기술적 

한계로 인해 유아들이 반복적으로 로봇과의 언어적 상

호작용에서 음성 인식 오류를 경험하며 정형화된 의사

소통만 가능하게 되었기 때문이라고 해석할 수 있다. 

실제 현재 인공지능 로봇은 일상소음이 많은 장소에서 

음성 인식 정확도가 떨어지며(Humblot-Renaux, Li, & 

Chrysostomou, 2021), 유아의 행동 또는 발화의 사회적 

맥락을 해석하고 이에 적절히 반응하는 데 한계가 있

다(Belpaeme et al., 2018; Serholt, 2018). 이에 본 연구

에서도 유아들은 로봇에게 단순한 문장으로 오락용 기

능을 지시하는 반복적인 패턴의 상호작용만을 하게 되

어, 점차 로봇에 흥미를 잃어가거나 로봇에 흥미를 보

이는 유아 몇 명만이 로봇을 사용하게 되었다. 이는 로

봇의 제한된 기능으로 인해 유아가 로봇에 싫증을 느

낀다는 연구결과(유미열, 김경철, 최연철, 장연주, 

2012; 윤현민, 현은자, 2012)와 맥을 같이 하는 것으로, 

이후 인공지능 로봇에 적용된 다양한 기술이 발전하였

음에도 불구하고 여전히 유아반 교실에서 로봇을 활용

하는 데 한계가 있음을 보여준다.

유아들은 로봇을 의인화하여 정서적 상호작용을 하

기도 하였다. 의인화와 관련하여 Epley, Waytz와 Cacioppo

(2007)는 의인화에 영향을 미치는 세 가지 요인에 대해 

대상의 범주론적 존재에 대한 지식, 대상의 행동을 설

명하고자 하는 동기, 대상과의 정서적 애착에 대한 갈

망을 제시하였다. 이는 유아가 정서나 사고와 같은 심

리적 속성이 인공지능 로봇에게 없음을 알고 있다 하

더라도, 로봇과의 유대감이나 애착이 강하다면 로봇을 

의인화하는 경향이 강하게 나타날 수 있음을 의미한다. 

실제 유아교육 현장에서의 로봇 활용 선행연구(박경희, 

홍지명, 2010; 박선미, 2015)에서도 유아들은 로봇과 

함께 교실에서 생활함에 따라 로봇을 기계가 아닌 인

격체로 대하고, 인간과 같은 관계 형성자로서 로봇에 

대한 의미를 부여하는 모습이 관찰되었다. 이와 동일하

게 본 연구결과에서도 유아들은 로봇의 기분이나 감정

에 관해 묻거나, 로봇이 넘어졌을 때 “괜찮아?”라고 물

어보는 등의 정서적인 언어를 사용하여 로봇을 의인화

해서 상호작용하고 있음을 알 수 있었다. 하지만 이 연

구에서는 선행연구와 달리 로봇에 대한 유아의 의인화 

수준에는 개인차가 있음을 발견할 수 있었다. 이는 앞

서 언급한 Epley 등의 연구(2007)로 설명할 수 있는데, 

예를 들어, 이들은 개인의 통제 성향이 강할수록 의인

화 수준이 높을 수 있음을 언급하였다. 다시 말해, 통제 

성향이 강한 유아일수록 경계선적 존재인 인공지능 로

봇의 행동을 설명하고자 하는 동기가 강하게 작용하여 

로봇을 의인화할 가능성이 클 수 있음 의미한다.

시간의 흐름에 따른 유아와 인공지능 로봇의 상호작

용은 로봇을 사용하는 사용자가 자연스럽게 순환하는 

형태로 나타났다. 다시 말해, 초기에 로봇과의 상호작

용에 적극적인 모습을 보이던 유아 중 일부는 로봇에 

대한 흥미와 관심이 소거되기도 하고, 반대로 로봇과 

직접적으로 상호작용하지 않고 다른 또래와 로봇과의 

상호작용을 관찰만 하던 유아가 이후 로봇을 사용하는 

모습을 보이기도 하였다. 이는 실제 유아반 교실에서 
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유아가 첨단기기를 활용하여 놀이한 것을 살펴본 Arnott

의 연구(2016)에서 놀이를 지속하는 유아를 중심으로 

다른 또래가 놀이에 함께 참여하고 나가는 유동적인 

형태를 보였다는 것과 유사한 결과이다. 또한, 이는 유

아반 교실에서 유아의 교육용 로봇 사용 유형을 능동

적 항해자, 대리적 항해자, 미미한 방관자, 방문자의 네 

가지로 분류한 현은자, 박현경, 장시경과 연혜민의 연

구결과(2010)와도 관련이 있다. 구체적으로, 능동적 항

해자는 로봇 사용에 주도권을 잡은 유아로 다소 로봇

을 독점하려는 태도를 보이며, 대리적 항해자는 능동적 

항해자 옆에서 로봇 사용에 대해 충고하며 참여하는 

유형을 의미한다. 반면 미미한 방관자는 직접 로봇과의 

상호작용에 어려움을 느껴 방관자적 태도를 보이며, 방

문자는 로봇에 머무는 시간이 가장 짧은 유형이다. 이

를 연구 결과와 연결 지어보면, 시간의 흐름에 따라 미

미한 방관자였던 유아가 능동적 혹은 대리적 향해자가 

되기도 하고, 능동적 항해자였던 유아가 방문자가 되는 

등 로봇 사용 유형이 변화할 수 있음을 의미한다. 추후 

연구에서는 이러한 유아의 로봇 사용 유형 변화가 유아

의 개인적 성향 혹은 발달적 특성과 연관을 보이는지 

그 연관성을 살펴보는 것도 의미가 있으리라 생각한다.

또한 교실 내에서 인공지능 로봇과 생활하면서 로봇

을 매개로 하여 유아와 유아, 유아와 교사 간 상호작용

의 양상이 변화한 것으로 나타났다. 구체적으로, 유아-

유아 상호작용은 로봇의 여러 가지 기능이나 동작 등

에 대해 단순히 이야기 나누는 방식에서 로봇의 기능

을 활용하여 함께 참여하는 놀이로 발전시키는 모습을 

보였다. 반면, 초기 유아-교사 상호작용은 유아가 로봇

에 대해 관찰한 내용을 이야기하거나 로봇이 오류를 

보일 때 도움을 요청하는 것이 주를 이루었는데, 시간

의 흐름에 따라 유아가 로봇에 익숙해짐에 따라 이러

한 유아-교사 상호작용이 감소하였다. 이러한 로봇을 

매개로 한 유아-유아, 유아-교사 상호작용의 변화 양상

은 시간의 흐름에 따라 로봇에 관한 관심이 초기에는 

높다 이후 급격히 감소하는 신기성 효과(novelty ef-

fect)와 관련이 있다(Kanda, Hirano, Eaton, & Ishiguro, 

2004). 즉 로봇 도입 초기에는 유아의 로봇에 대한 높

은 흥미로 인해 로봇에 관한 이야기를 또래, 교사와 활

발히 나누지만, 로봇의 기술적 한계로 인해 제한된 기

능을 반복적으로 사용함에 따라 로봇에 대한 흥미가 

떨어져 로봇을 매개로 한 상호작용의 빈도 역시 감소

하게 된다. 하지만 유아들은 이러한 제한된 기능의 로

봇을 활용해 로봇이 얼굴 인식을 하는 동안 숨거나 즐

겨듣는 노래의 가사집을 만들어 친구와 함께 노래를 

부르는 등 또래와 함께 하는 새로운 놀이를 즐기는 모

습을 보였다. 이는 로봇이 새로운 놀이를 창안하게 함

으로써 또래 간의 사회성 발달을 지원할 수 있다는 선

행연구(나은숙, 윤태복, 2021; Kanda et al., 2004)와도 

일치하는 결과이며, 로봇이 매개적인 역할을 하는지에 

관한 연구가 필요하다고 제시한 현은자 등의 연구(2010) 

필요성을 보완하였다는 점에서 의의가 있다.

본 연구의 시사점을 정리하면 다음과 같다. 첫째, 유

아교육 현장에서 인공지능 로봇이 활용되기 위해서는 

이와 관련한 다양한 기술적 지원과 교육, 로봇 활용 방

향성에 대한 논의 등이 선행될 필요가 있다. 예를 들어, 

다수의 유아가 생활하는 집단 맥락에서 인공지능 로봇

이 유아와 원활하게 상호작용하기 위해서는 음성 인식 

기술이 향상될 필요가 있으며, 교사가 유아의 발달 특

성에 맞게 인공지능 로봇을 활용할 수 있도록 인공지

능 로봇의 작동원리와 기능, 한계 등에 대해 교육이 이

루어져야 한다. 나아가 유아교육 현장에서 인공지능 로

봇을 활용하는 과정에서 발생할 수 있는 로봇 의인화와 

같은 윤리적 논쟁(Banks & Bowman, 2022; Coeckelbergh, 

2021; Friedman, 2020; Gunkel, 2018)을 파악하고, 그 

방향성에 대해 충분한 논의가 요구된다. 

둘째, 유아반 교실에서의 유아-로봇 상호작용을 분

석하는 데 있어 유아와 로봇의 특성, 교실 내 사회적 

관계, 시간의 흐름 등 다양한 요인을 복합적으로 고려

할 필요가 있다. 예를 들어, 유아의 개별 성향에 따라 

로봇과 활발히 상호작용하는 시기에 차이가 있을 수 

있으며, 교사의 로봇 사용 안내에 따라 유아가 자주 사

용하는 로봇 기능이 달라질 수 있다. 따라서 후속 연구

에서는 이러한 다양한 변수들을 종합적으로 고려함으

로써 유아반 교실에서의 유아-로봇 상호작용의 복잡성
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을 더 깊이 이해할 수 있을 것이라 기대된다.

이 연구의 제한점과 이를 바탕으로 후속 연구에 대

해 제언을 하면 다음과 같다. 첫째, 본 연구에서는 한 

학급 당 로봇 1대를 투입한 후 관찰하여 유아들이 로봇

을 충분히 사용하는 데 한계가 있었다. 후속 연구에서

는 교실에 투입하는 유아와 로봇의 비율이나 로봇 수

에 대한 고민이 필요하다. 둘째, 유아가 직접 코딩하고 

오류를 찾아내고 그것을 수정하는 기회를 통해 유아가 

프로그래밍 과정을 재미있게 경험할 수 있도록 지원할 

필요가 있다. 선행연구에서도 유아를 대상으로 하는 인

공지능 교육이 공학적인 요소를 거의 포함하지 않거나

(Bagiati & Evangelou, 2015; Druga et al., 2019), 유아

가 직접 체험, 조작, 실험해 볼 수 있도록 설계되지 않

는 한계가 지적되었다(성지현, 이지영, 박지영, 2020). 

본 연구에서도 유아들이 직접 코딩하거나 로봇을 조작

할 기회가 주어지지 않아 로봇과 단순한 상호작용만을 

하게 되었다는 점에서 한계가 드러났다. 후속 연구에서

는 단순한 상호작용을 넘어 유아들이 인공지능개발 역

량을 갖춘 능동적인 존재로 성장할 수 있도록 유아들

이 직접 코딩하여 로봇과 더 깊은 상호작용을 할 수 

있는 기회를 마련하는 방향으로 연구를 발전시키길 제

안한다. 이러한 제한점에도 불구하고 이 연구는 기존 

선행연구가 집단 맥락에서 이루어지는 유아-로봇 상호

작용을 다루지 못하였다는 한계를 보완하여, 실제 유아

들이 생활하는 교실 환경에서 인공지능 로봇과 유아, 

교사의 상호작용을 장기간 관찰하였다는 점에서 의의

가 있으며, 유아교육 현장에 인공지능 로봇의 활용에 

대한 기초자료로 활용할 수 있을 것이라 기대한다.
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