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감정의 시각화를 위한 인공감정 설계 

Design of an Artificial Emotion for visualizing emotion 
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ABSTRACT 

인공감정에 관련된 기존의 연구는 대부분 감정의 인식과 물리적 표현에 중점 되어 연구

되었다. 하지만 감정은 성격에 따라 달리 표출되고, 시간에 따라 변화 양상을 갖는다. 또한 

새로운 감정자극을 받기 이 전의 감정상태에 따라서 표출 될 감정은 달라진다. 본 논문은 

감정을 성격, 시간, 감정간의 관계에 따라 관리하여 현재 표출될 감정을 시각화 해주는 인

공감정을 제안한다. 감정을 시각화하기 위해서 본 논문의 인공감정은 감정그래프와 감정장

을 갖는다. 감정그래프는 특정 감정을 성격과 시간에 따라 표현하는 2차원 형태의 그래프

이다. 감정장은 감정그래프에서 표현된 서로 다른 종류의 감정들을 시간과 감정간의 관계

에 따라 시각화 해주는 3차원 형태의 모델이다. 제안된 인공감정을 통해 감정을 시각화해

보기 위해, 감정의 인식과 물리적 표현을 텍스트 기반으로 간소화시킨 시뮬레이터에 적용

했다.  
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1. 서론 

 

유럽에서 진행되고 있는 국제 로봇 프로젝트 

Feelix Growing[1]의 책임자인 Lola 

Canamero[2]에 따르면, 로봇에 감정을 부여하는 

것에 대한 연구는 네 가지 측면에서 이점이 생긴

다. 첫째로 로봇의 감정 표현을 통해 인간이 감정

을 어떻게 인식하는지 연구할 수 있고, 둘째로 로

봇은 기존의 감정이론에 대한 실험과 연구를 위한 

도구가 될 수 있으며, 셋째로 복잡한 감정을 다각

적으로 접근 할 수 있다. 마지막으로 로봇에 감정

을 넣기 위해선 구조화와 단순화가 필수적이므로 

개개의 감성적 반응 양상을 이해하는데 도움이 된

다. 

Lola Canamero가 말한 네 가지 측면의 이점에 

따르면, 기존의 연구들은 주로 첫 번째 측면인 감

정에 대한 인식에 해당하는 부분을 중점으로 한다. 

Kismet[3], Feelix[4]를 비롯한 대부분의 로봇들

은 감정을 인식하고, 물리적으로 표현할 수 있는 

능력에 중점을 두고 있으며, 감정에 대한 심리학

적 이론에 근간 된 이해는 부족한 편이다. 따라서 

첫 번째에 해당하는 감정에 대한 인간의 인식과 
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관련한 연구는 가능하지만 나머지 세 가지 측면에 

대한 이점은 아직 미숙한 단계이다. 실제로 

Feelix Growing 프로젝트에서는 물리적 표현력에 

주력함으로 인한 문제점을 극복하기 위해, 최근에

는 하드웨어 개발은 거의 하지 않고 있으며, 프로

그래밍 가능한 임베디드 시스템을 갖춘 Aibo[5]

나 Nao[6] 등의 휴머노이드를 이용한 감정의 이

론적 접근에 주력하고 있다. 

본 논문에서는 감정에 대한 심리학적 이해를 근

간으로 성격, 시간, 감정 간의 관계에 따라 관리

하여 표출될 감정을 시각화 해주는 인공감정을 제

안한다. 감정은 성격에 따라 생성되고 소멸되는 

속도가 다르며, 감정자극을 받았을 때, 과거의 경

험 또는 당시 어떤 감정 상태였는가에 따라 표출

될 감정이 달라진다. 또한 연속되는 감정자극은 

보다 큰 감정자극을 유발한다. 이러한 감정의 특

징들을 일정 프로세스에 따라 처리하기 위하여 본 

논문의 인공감정은 감정그래프와 감정장의 개념을 

갖는다. 

제안된 인공감정을 통해 감정을 시각화해보기 

위해 시뮬레이터에 적용한다. 시뮬레이터는 감정

의 시각화에 초점을 맞추기 위해, 감정의 인식과 

물리적 표현은 텍스트 기반으로 간소화시킨다. 

 

2. 인공감정 제안 

 

본 논문의 인공감정은 그림 1 과 같은 구조를 

가진다. 

기본이 되는 감정은 기쁨, 공포, 노여움, 슬픔의 

네 종류로, Plutchik[7]의 감정모델에서 사용되는 

감정 중에서 중앙의 네 개를 취한 것이다. 그림 1 

의 (a)감정그래프(Emotion Graph)는 감정마다 

하나씩 존재하는 것으로써, 감정자극을 성격과 시

간에 따라 감정을 시각화 해주는 부분이다. (b) 

감정장(Emotion Field)은 감정그래프로부터 받은 

개별 감정정보를 감정간의 상호관계에 따른 최종

적인 감정으로 3차원의 공간에 시각화하는 부분

이다. 

 

2.1. 감정그래프 

감정그래프는 입력된 감정자극을 성격과 시간에 

따라 분석하여 시각화하는 것을 목적으로 하는 부

분이다. 단위감정그래프와 감정그래프는 선행 연

구하였던 부분을 이용한다.[8] 

감정그래프는 성격을 기반으로 감정을 시각화하

는 단위감정그래프(Emotion Graph Unit)와 시간

을 기반으로 감정을 시각화하는 감정그래프로 이

루어져있다. 

 

 

[그림 1] 인공감정의 구조
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감정자극이 입력되면 먼저 단위감정그래프가 생

성된다. 단위감정그래프는 성격에 따라 기본이 되

는 꼴을 가지고 있고, 하나의 감정자극에 대해 하

나씩 생성된다. 또한 감정자극의 크기에 따라 단

위감정그래프의 크기(y축 스케일링)가 결정된다. 

[8] 

생성된 단위감정그래프는 감정그래프에 맵핑 된

다. 감정그래프는 기존의 단위감정그래프와 새로 

입력되는 단위감정그래프를 누적시켜서 연속되는 

감정자극을 시각화한다. [8] 

 

2.2. 감정장 

감정장은 감정그래프로부터 입력 받은 감정자극

을 감정간의 상호관계에 따라 시각화하는 것을 목

적으로 하는 부분이다. 

 

 

[그림 2] 감정장 

 

감정장은 그림 2 와 같이 구형태를 가진 3차원 

모델이다. (a)는 감정장의 외곽 경계선을 나타내

는 것으로, 감정의 변화는 전부 (a)의 경계 내에

서 표현된다. (b)는 기본감정마다 하나씩 존재하

는 것으로 질량을 가지는 구체이다. (c)는 감정별 

구체 사이의 거리를 나타내는 것으로, 성격에 따

라 이 거리가 결정된다. (d)는 감정이 없는 상태

로 회귀하기 위한 것으로 (b)들 사이의 무게중심

에 위치한다. 또한 (d)는 질량을 가지고, (d)의 

질량의 크기와 (d)와 (e) 사이의 거리는 반비례

한다. (e)는 현재감정을 나타내는 것으로, (b)들과 

(d)의 중력에 의해 이동한다. 

감정자극이 전혀 없는 상황에서는 (e)가 (b) 

들간의 무게중심에 위치한다. 그리고 감정자극이 

있는 상황에서는 (b)들과 (d)의 질량과 그에 따

른 중력에 따라 현재감정 (e)가 이동한다. 

예를 들어 슬픔에 해당하는 감정자극이 들어오

면 감정그래프로부터 성격, 시간에 따라 처리된 

슬픔에 대한 자극이 감정장으로 입력된다. 그에 

따라 입력된 크기만큼 (b) 슬픔에 해당하는 구체

의 질량이 커지고 현재감정 (e)는 (b)를 향해 이

동한다. (e)가 무게중심으로부터 멀어짐에 따라 

(d)의 질량이 증가한다. 이 후, 슬픔감정자극이 

끝나면, (d)의 중력에 의해 감정장의 무게중심으

로 복귀된다. 

이처럼 본 논문의 인공감정은 감정그래프, 감정

장으로 이루어져 있고, 감정그래프에 의해 감정자

극을 성격과 시간에 따라 시각화하며, 최종적으로 

감정장에 의해 감정간의 상호관계에 따라 현재의 

감정을 3차원 구 형태의 모델로 시각화한다. 

 

3. 시뮬레이터를 이용한 적용 

 

제안된 인공감정은 시뮬레이터를 제작하여 테스

트한다. 시뮬레이터는 인공감정에 의한 감정의 운

용에 초점을 맞추기 위해 감정의 인식과 물리적 

표현은 최소화하여 텍스트 기반으로 표현한다. 

 

[표  1] 감정 자극 입력 

감정자극 
시간 

종류 강도 

00분 05초 기쁨 1 

00분 15초 노여움 1.5 
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00분 30초 슬픔 0.5 

00분 50초 공포 2 

01분 20초 기쁨 1 

 

성격에 따른 인공감정의 설정은 임의의 값으로 

정하였다. 감정 자극은 표 1 과 같이 임의의 시간

에 임의의 감정자극을 임의의 크기로 인공감정에 

입력하였다. 이에 따라 출력된 값은 다음과 같다. 

 

[표  2] 감정 출력 

출력 감정 
시간 

기쁨 공포 노여움 슬픔 

00분 20초 23% - - - 

00분 40초 - - 9% 47% 

01분 00초 - 87% - 8% 

01분 20초 - 19%  2% 

01분 40초 18% -   

 

표 2 는 매 20초 마다 출력된 감정을 기록한 

것이다. 출력 감정 값은 그림 2 의 현재 감정인 

(e)와 감정별 구체 (b)사이의 최대 거리를 100%

라 가정했을 때, 현재 위치에 따른 거리를 백분율

로 환산한 것이다. 

 

4. 결론 

 

본 논문에서는 성격과 시간, 감정간의 관계에 

따라 현재의 감정을 시각화하는 인공감정을 제안

했다. 인공감정은 성격과 시간에 따라 감정을 시

각화하는 감정그래프와 감정간의 상호관계에 따라 

감정을 3차원의 구형태로 시각화하는 감정장으로 

구성하였다. 

제안한 인공감정은 텍스트 기반의 간소화된 시

뮬레이터에 적용했으며, 이를 통해 본 논문의 인

공감정으로 감정을 시각화하는 것이 가능함을 확

인할 수 있었다. 

향 후, 연구로는 성격에 따라 변하는 감정간의 

상호관계에 대한 연구 필요하며, 또한 3차원 형태

로 감정을 시각화함에 따라 발생되는 문서화의 어

려움을 극복하기 위해 차원을 낮추어 출력하는 것

과 이동궤적을 시각화하는 것을 추가할 예정이다. 
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