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ABSTRACT

The purpose of this study was to examine the usability of a robot in kindergartens and the children's

perceptions of that robot. In order to answer these questions, a field study, picture drawing and interviews

were conducted over twelve days in a kindergarten located in Seoul. Our results indicated that children

were likely to use the robot in a group and girls tended to use it more than boys. Children’s affection

towards the robot was positive and they perceived the robot mostly in terms of a friend. Finally, the

picture drawing activity differed according to the usability level. Children who were in the high usability

level grouping engaged more with educational content and storytelling while the low usability level

grouping utilized the robot for singing in a large group.

Key Words：교육용 로봇(Educational Robot), 사용성(Usability), 로봇 역할(Robot Roll), 로봇 인식

(Robot Perception).
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Ⅰ.서 론

기술의 혁신은 인간의 삶을 변형시켜왔다. 농

업, 문명, 산업, 정보혁명으로 이루어지는 기술

혁신이 과거에는 점진적이며 여러 세대를 거쳐

이루어진 것에 비해 현대에는 단일 세대 안에 이

루어지며 점차 기술혁신의 속도는 빨라지고 있

다(Brooks, 2005). 이러한 시점에서 빌 게이츠는

‘사이언티픽 아메리칸 잡지(Scientific American

magazine)'의 1월판 표제기사에서 지금의 로봇

산업이 30년 전의 PC산업과 유사한 점을 지적하

며 앞으로 급성장을 이뤄 우리의 일상생활의 모

든 분야에 로봇이 존재하는 시대가 도래할 것이

라고 예견하고 있다(Gates, 2007).

‘로봇’은 체코어의 ‘일한다(robota)'라는 말에

어원을 두고 그 뜻이 ‘작업자’로 해석되었던 것

처럼 초기에는 산업현장에서 단순․반복적인

일을 하는 역할을 수행하였다. 그러나 점차 기술

의 발전과 정보통신을 기반으로 사람과 함께 동

일한 공간에서 생활하면서 사람에게 즐거움과

필요한 서비스를 제공하는 로봇이 등장하게 되

었고, 실버산업, 환경, 의료, 경비 등 다양한 분야

에서 로봇이 인간과 함께 하기 시작하였다. 일례

로 노인들을 위한 맞춤형 로봇으로 실버 시대의

벗이란 뜻의 실벗(Silbot), 호텔입구에서 손님에

게 방 안내를 해주는 CAI사의 S돌(S doll), 미국

의 인튜이티브 서지컬(Intuitive Surgical)사가 개

발한 수술용 로봇인 다빈치 로봇(da Vinci

Robotic), 일본의 NIAST에서 개발한 심리치료

로봇 파로(Paro), 세계 최초의 애완용 로봇인 소

니의 아이보(AIBO)등이 있다.

이외에도 고도의 지적능력을 가지고 학생들

을 가르치는 교육용 지능형 로봇이 출현하였다.

도쿄 이과대학에서 개발한 휴머노이드인 사야

(Saya)는 학생들에게 새로운 기술을 만나게 하기

위한 목적으로 개발되어 과학 수업을 진행하고

보조하는 교육용 로봇이다(전자신문, 2009). 다른

교육용 로봇으로 일본 국제전기통신기초기술연

구소(ATR)에서 개발된 실리콘 피부와 36.5도의

체온을 가지고 있는 로보비(Robovie)나 장시간

대화가 가능하고 수수께끼와 제비뽑기 기능을 갖

춘 니혼전기주식회사(NEC)의 파페로(PaPeRo)

가 있다(안동근, 2009).

국내에서도 2003년 정부가 IT 신 성장 동력으

로 ‘지능형 로봇’을 선정한 가운데 지능형 로봇

사업이 시작되었다. 2005년에는 ‘국민 로봇사

업’이 출범하였고 2007년에는 URC(Ubiquitous

Robotics Companion) 로봇 시범사업과 함께 교

육용 로봇의 개발이 본격화되었다. 한울로보틱

스가 KAIST등 4개 학교기관과 공동 개발한 티로

(Tiro)와 2008년 11월 세계 최초로 유아교육기관

에서 상용화 된 유진로봇의 아이로비큐(iRobiQ)

가 좋은 예라고 할 수 있다. 2009년 4월 로봇 3

대 강국으로의 도약과 로봇 기술 선도를 목표로

국가과학기술위원회(2009)의 주도로 ‘제1차 지

능형 로봇 기본 계획(2009-2013)'을 수립하였다.

계획안에는 학교에서의 로봇 교육의 강화, 로봇

을 이용한 교육의 활성화 등 다양한 전략과 시범

사업을 제안하였는데 이는 교육이 차세대 로봇

인프라를 구축하고, 시장 형성을 형성하여 지능

형 로봇 산업이 발전하도록 하는 주요 타겟이 됨

을 나타낸다. 또한 2009년 12월에 공포된 ‘유아

교육선진화계획’에 의거 교사도우미 로봇의 유

치원 배치 시범사업이 2010년부터 시행될 예정

이다(교육과학기술부, 2009). 이러한 범국가적인

움직임에 힘입어 교육용 로봇 개발과 연구가 본

격적으로 활성화 될 것으로 전망된다.

지금까지 아동용 로봇에 대한 연구경향을 살펴

보면, 로봇의 외형에 대한 선호도(유혜진, 2006;

정재경․최종호․한정혜, 2007; Koay, Syrdal,
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Walters, & Dautenhahn, 2007; Woods, Walters,

Koay, & Dautenhahn 2006), 애완용 로봇(AIBO)

이나 춤추는 로봇(QRIO)에 대한 발화나 터치를

살펴보는 반응연구(Austermann & Yamada, 2008;

Tanaka & Movellan, 2006a; Tanaka & Movellan,

2006b) 및 애완용 로봇에 대한 인식연구(Kahn,

Friedman, & Perez-Granados, 2004; Leite, Pereira,

Martinho, & Paiva, 2008; Melson, et al., 2005;

Melson, et al., 2009)들이 있었다. 이러한 연구는

HRI (Human-Robot Interaction)에 대한 흥미있는

결과를 제공하고 있으나 대부분이 가정이나 학

교가 아닌, 실험 환경에서 단회로 이루어졌다는

제한점이 있다.

교육용 로봇의 컨텐츠와 교육적 효과에 대한

연구들은 초등교육기관과 유아교육기관에서 사용

할 수 있는 콘텐츠의 개발(정재경․최종홍․한정

혜, 2007; 현은자․윤현민․장시경․연혜민․조

경선, 2009; 현은자․장시경․박현경․연혜민․

김수미․박성주, 2009; Han, Jo, Park & Kim,

2005; Kanda, Hirano, Eaton & Ishiguro, 2004)과

보조 교사로서의 가능성에 대한 탐색(신나민,

2008; 정재경 외, 2007; 한정혜, 김동호, 2006; 현

은자, 박현경, 장시경, 연혜민, 2009; You, Shen,

Chang, Liu & Chen. 2006)과 교육적 효과에 대

한 연구(현은자․김소연․장시경, 2008; Han,

Jo, Park & Kim, 2005; Hyun, Kim, Jang, & Park,

2008; Kanda, Hirano, Eaton, & Ishiguro, 2004)

등이 수행되었다. 선행 연구에서 증명된 로봇의

교육적 효과는 주로 의인화된 로봇과 유아간의

상호작용성에 기인하는 것으로 나타났다.

로봇의 상호작용성은 이동성(mobility)과 함께

로봇이 다른 매체와 구별되는 특징이라고 할 수

있다. 이동성과 상호작용이 가능한 지능형 로봇은

사용자로 하여금 로봇을 인격체로 여기게끔하여

친밀성과 애착을 형성하게 하며 이것은 학습상황

에서 학습효과를높이는 가장큰요인이 된다(신

나민 2008; 현은자․김소연․장시경, 2008; Han,

Jo, Park & Kim, 2005; Kanda, Hirano, Eaton, &

Ishiguro, 2004). 아동이 로봇을 사람이나 사물,

그리고 컴퓨터와는 다른 존재로 여기고 있다는

증거는 여러 연구에서 제시되었다(Melson et al,

2008; Levy, 2008). 살아있는 개와 로봇개에 대

한 아동의 행동을 연구한 Melson et al(2008)의

연구에서 보면 거의 모든 아동(96%)이 살아있는

개에게 명령하듯이 로봇개에게도 반응을 하였

고, 공을 주는 행동의 경우 살아있는 개보다도

로봇개에게 더 많이 하였다. 또한 60%의 아동이

로봇개가 정신적, 사회적, 도덕적 요소가 있다고

확언하였다.

국내에서 이루어진 지능형 교육로봇에 대한

유아의 인식 연구(현은자․윤현민․강정미․손

수련, 2009)는 유아들은 로봇을 좋아하며, 사회

적 동료로서, 무언가 배울 수 있는 존재로서 인

식하고 있음을 보여주었다. 이러한 결과는 다양

한 로봇 활용경험이 로봇의 정신적 특성을 인식

하는데 도움이 되고 이것이 다시 로봇에 대한 사

회적 동료의식을 높이는 것으로 해석되었다. 이

연구는 외국의 로봇 인식 연구들과 유사한 연구

결과를 제시하고 있지만 외국의 연구와 마찬가

지로 일회의 인터뷰를 통해서 유아의 반응을 조

사했으며 로봇 경험의 양과 질을 고려하지 못했

다는 제한점이 있다.

로봇의 사용자에 관한 관찰 연구 중 하나인,

노인 요양시설에서 물개 로봇 파로(Paro)을 사용

한 연구(Giusti & Marti, 2006)는 일주일에 두 번

씩 한 달간 피험자를 파로와 대화하게 한 후 발

화의 양을 양적(발화양), 질적(대화내용)으로 분

석하였는데 시간이 지남에 따라 노인들이 로봇

을 다루는 방식에서 변화가 있음을 보여주었다.

그들은 파로(Paro)를 살아있는 동물에게 하듯 상
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호작용하며, 정서적인 교류를 하였다. 그렇다면

아동들도 로봇의 경험정도에 따라서 로봇을 다

루는 방식에 변화가 있는지에 대한 실증연구가

필요하다고 할 수 있다.

교육현장에서의 아동들의 로봇 활동과 인식에

영향을 미치는 변인은 다양하다. 밝혀진 것으로

는 로봇 사용에 대한 교사의 지도 방식(현은자․

박현경․장시경․연혜민, 2009), 시간의 흐름에

따른 신기성의 감소(Kanda, Hirano, Eaton, &

Ishiguro, 2004; You et al., 2006; 한정혜, 김동

호, 2006), 로봇에 대한 경험정도(신나민, 이선

희, 2008), 그리고 실증적인 연구에 의해 밝혀

지지는 않았지만 유아들의 성향과 기질도 큰

영향을 미칠 것이라 예측할 수 있다.

이에 교육용 로봇의 실질적인 주체인 아동이

일반적인 교육상황에서 신기성이 사라지고 난

이후에 어떻게 사용하고 있으며, 교육용 로봇에

대한 인식의 양상은 어떠한지에 대한 기초적인

연구가 시급하다. 따라서 유치원의 자유선택시

간에 자유로이 로봇과의 경험이 이루어지는 상

황을 관찰하며 아동들이 로봇을 어떻게 사용하

고 반응하는지에 대한 연구를 수행하였다. 또한

생물학적, 정신적 요인등과 같은 로봇자체에 대

한 인식을 넘어서 아동이 지각하는 교실내의 역

할은 무엇인지, 로봇과 공유하고 있는 활동은

무엇인지를 알아보고 더 나아가 개인별 사용시

간이 각각의 인식에 어떠한 영향을 끼치는지 알

아보았다.

따라서 본 연구에서의 연구 문제는 다음과 같

이 설정되었다.

<연구문제 1> 유아교육기관에서 유아의 교육용 로

봇 사용 경험은 어떠한가?

1-1. 유아의 교육용 로봇의 사용 인원과 시간은 어

떠한가?

1-2. 유아의 교육용 로봇의 사용 유형은 어떠한가?

1-3. 성별에따른 유아의 교육용 로봇 사용시간과

유형은 어떠한가?

<연구문제 2> 유아교육기관에서 교육용 로봇에 대

한 유아의 인식은 어떠한가?

2-1. 유아의 교육용 로봇에 대한 정서 인식은 어떠

한가?

2-2. 유아의 교육용 로봇에 대한 교실 내 역할 인

식은 어떠한가?

2-3. 유아의 로봇과의 활동 인식은 어떠한가?

Ⅱ.연구방법

1.연구대상

본 연구의 대상은 서울시에 위치한 H유치원

의 만 5세반 학급으로 장애아가 4명이 있는 통합

학급이다. 실험 대상은 장애아와 결석을 여러 번

한 유아를 제외한 25명의 유아를 대상으로 하였

다. H유치원은 2008년 겨울부터 로봇을 구입하

여 만 5세반 학급에서 활용하고 있었다. 실험 대

상 유아들은 로봇에 대한 직접적인 경험이 없는

유아들로 연구 대상 유아의 성별 및 월령은 <표

1>과 같다. 실험 학급의 교사는 4년제 대학을 졸

업하였고, 유치원 경력은 8년이었다.

<표 1> 연구 대상

남(월령) 여(월령) 합(월령)

계 12명(5.9) 13명(5.5) 25명

2.연구도구

1)지능형 교육 보조 로봇

연구에 사용한 지능형 로봇은 (주)유진로봇에서
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<그림 1> 지능형로봇아이로비큐

개발한 키 45cm, 무

게 7kg의 아이로비

큐(iRobiQ)이다. 아

이로비큐는 유아를

대상으로 개발된 지

능형 로봇으로 다양

한 생활정보 서비

스, 교육 콘텐츠, 홈

모니터링 서비스를

실시간으로 제공하

는 기능을 갖추고

있으며, 내장된 카메라로 사진을 찍을 수 있고,

자율 이동이 가능하다. 안면에 있는 LED로 다양

한 표정을 연출하며 고개와 팔, 바퀴를 통하여

다양한 움직임을 표현할 수 있고, 터치 센서와

LCD, 음성 인식 센서를 통하여 쌍방향적인 상

호작용이 가능하다. 또한 아이로비큐는 키가 작

고, 유아 음성으로 발화하기 때문에 유아들이

친근감을 가지고 접근하기가 용이하다.

아이로비큐는 교사의 업무를 돕고, 교육효과

를 높이기 위한 교사보조 콘텐츠(출석, 활동, 갤

러리, 배움터, 호명, 타이머)와 일반 교육용 콘텐

츠(주제학습, 영어, 놀이)를 제공하고 있다. 탑재

된 교사보조 콘텐츠는 ‘나를 알아주고, 나와 놀

아주는 로봇’의 개념을 반영하여 유아가 로봇과

상호작용 하며 관계를 맺고, 놀이를 통하여 일과

활동을 할 수 있도록 하는 콘텐츠로 현은자 외

(2009)가 개발하였으며 현재 상용화 되어 사용

되고 있다.

2)행동 유형 분류 및 기능별 활용 체크

본 연구는 실험 시 시간표집표를 통하여 자료

를 수집하여 개별 유아의 로봇 활용 빈도 및 활

용 유형을 조사하였으며, 기능별 활용 체크지를

통하여 대집단 활용 양상 내역을 수집하였다.

시간표집은 5분 단위로 기록하였으며 컴퓨터

활용 과정에서 나타나는 유아들의 행동 유형

을 토대로 총 네 가지로 분류하여 기록하였다.

Freeman과 Somerindyke(2001)의 연구에 따르면

컴퓨터 활용 과정에서 나타나는 유아들의 행동

유형은 적극적으로 문제를 해결하려는 ‘능동적

항해자(active navigator)’, 옆에서 충고하며 참여

하는 ‘대리적 항해자(vicarious navigator)’, 관심

은 보이지만 참여는 ‘미미한 방관자(spectator)’

로 총 세 가지 유형으로 구분할 수 있다고 하였

다. 로봇 또한 컴퓨터와 마찬가지로 상호작용

적 매체로 유사한 행동 유형을 가지기 때문에

Freeman과 Somerindyke(2001)가 구분한 유형에

‘방문자(visitor)’라는 유형을 추가하여 관찰하였

다. 이는 일반적으로 보급되어 있는 컴퓨터와 달

리 로봇에 대해서 유아들이 호기심을 가지고 일

시적인 관심을 보이는 경우가 많고, 다소 지속

적인 관심을 보이는 ‘미미한 방관자’와는 구분

되기 때문이다. 각 유형별로 경험의 질이 다르

기 때문에 참여 수준에 따라서 차등적으로 ‘능

동적 항해자’에는 4점, ‘대리적 항해자’는 3점,

‘방관자’는 2점, ‘방문자’는 1점으로 각각 점수

화 하여 총 사용 점수를 계산하였다. 채점자간

의 신뢰도는 .92였다.

기능별 활용 체크지에는 집단적으로 로봇을 활

용하는 경우 각 기능을 어떠한 맥락에서 어떠한

내용으로 얼마 동안 활용했는지를 기록하였다.

3)그림 반응 검사

유아가 지각하는 로봇 활동을 알아보기 위하

여 그림 반응 검사를 수행하였다. 그림 반응 검

사는 직접적인 구술로 나타나지 않는 유아의 심

리 상태와 정서를 알아볼 수 있는 효과적인 검사

방법으로 로봇에 대한 유아의 인식을 알아보기

위하여 김병준(2005)이 사용한 바 있다. 제시문
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을 “오늘 아이로비랑 있었던 일 중에서 기억에

남는 것을 그려보자”라고 주고 일과를 회상하도

록 하였다. 그림 검사를 통하여 대상(로봇, 나,

친구), 대상 간 거리, 하고 있는 활동(학습, 노래,

상상놀이 등)을 분석하였다. 그림에 명시적으로

나타나지 않는 사항들은 개별 면접을 통하여 보

충하였다. 채점자간 신뢰도는 .99이었다.

4)로봇의 역할 인식과 정서 측정 설문지

유아의 로봇 역할 인식과 로봇에 대한 정서를

알아보기 위하여 인터뷰를 수행하였다. 유아의

로봇 역할 인식은 유아가 로봇을 친구, 선생님,

도구 중 어떠한 대상으로 인식하고 있는지 알아

보기 위한 인터뷰로 총 6가지 질문으로 구성되

어 있다. 인식 대상은 유아가 상호작용적 기술

매체를 놀이적(Player), 학습적(Learner), 도구적

(User)으로 접근하고(Read, 2004), 각 접근 방식

에 따라서 친구, 선생님, 도구로 인식할 것이라

는 가정에 따라서 선정하였다. 유아의 로봇에

대한 정서를 알아보기 위한 질문은 황보영란

(1998), McBride와 Austin(1986)이 컴퓨터에 대

한 정서 검사 도구로 제작한 것을 로봇에 맞추어

수정, 보완한 후 로봇 교육 전문가 3인의 검수를

받아서 사용하였다. 질문지는 로봇에 대한 정서

적 호감도, 소유에의 욕구와 사용 시의 정서를 묻

는 6가지 질문으로 구성되며, 응답에 따라서 3점

척도(부정, 그저 그렇다, 긍정)로 평가하였다. 이

척도에서의 점수는 최하 0점에서 최상 2점이다.

3.연구절차

연구 관찰은 2009년 3월 19일부터 4월 2일까

지 총 10회에 걸쳐 진행하였다. 본 실험 일주일

전에 교사에게 로봇 사용에 대한 교사 교육을 30

분에 걸쳐서 실시하였다.

기능별 활용 체크지에는 하루 일과 중 대집단

에서의 로봇 사용 내용을, 시간표집표에는 자유

놀이 시간에 각 유아의 활용 빈도와 참여 유형을

기록하였다. 시간표집표에는 자유놀이 시간에

각 유아의 활용 빈도와 참여 유형을 기록하였다.

유아의 개별적인 사용은 주로 자유놀이 시간에

나타나기 때문이다. 출석 체크와 갤러리에 자신

의 작품을 촬영하여 저장하는 활동도 개별적으

로 이루어지는 활동이지만 대부분의 개별 사용

은 자유놀이 시간에 나타났다. 자유놀이 시간

중에 유아가 로봇을 사용하는 수준은 5분마다

기록되었으며 하루 평균 16회(평균 자유놀이 시

간은 1시간 20분)가 기록되었다. 도서관 활동 등

의 특별 활동이 있는 경우 자유 놀이 시간은 1

시간 미만인 날도 있었고, 최소로 기록된 횟수

는 11회였다.

실험 4주차에 그림 반응 검사를 실시하였으

며, 실험 종료 후 교실 내에서의 로봇 역할과 로

봇에 대하여 느끼는 유아의 정서 지각을 알아보

기 위하여 15분∼20분가량의 일대일 인터뷰를

수행하였다. 비디오 녹화 자료와 인터뷰 녹음 자

료는 전사하였다.

4.자료 분석

수집된 자료는 SPSS 12.0을 사용하여 분석하

였다. 유아의 로봇 사용량을 살펴보기 위해 로봇

활용 빈도와 활용 유형의 빈도를, 유아가 지각하

고 있는 로봇과의 활동은 그림 검사를 토대로 유

형별 빈도를 산출하였다. 유아의 로봇 역할 인식

과 로봇에 대한 정서는 각 질문 문항 별 빈도와

평균을 산출하였다.

이에 따라 각 유아를 서열화하여 상․중․하

그룹으로 나누어 그룹 간 나타나는 유의미한 특

성이 있는지 분석하였다.
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Ⅲ.연구결과

1.유아의 로봇 사용 경험

로봇은 대집단 활동에서는 교사의 주도로 사

용되었고, 자유놀이 시간에는 개별적으로 유아

가 주체가 되어 사용하였다. 대집단 활동 시에

보조교사 콘텐츠 중심으로 활용되었는데, 이는

교사를 보조하기 위하여 개발된 콘텐츠로 활동,

호명, 배움터, 타이머, 출석, 갤러리 등 총 6가지

의 세부 기능으로 이루어져 있기 때문이다(현은

자 외, 2009). 출석은 유아들이 등원하면서 개별

적으로 체크를 하였고, 갤러리는 활동 작품을 유

아가 개별적으로 찍어서 저장하였다. 이 두 가지

기능을 제외한 4가지 기능이 교사의 주도로 대

집단에서 활용되었다. 10회의 실험 기간 중 활동

은 4회, 호명은 13회, 타이머는 15회, 배움터 4회

가 각각 사용되었다.

로봇이 지정된 멘트를 발화하는 활동 기능은

대그룹 활동 내용 소개, 로봇의 기능 소개, 이야

기 나누기 흥미 촉진 질문 등 다양한 맥락에서

활용하였다. 설정된 조건대로 각 유아 또는 집단

으로 유아의 이름을 불러주는 호명 기능은 주로

점심시간, 야외 활동, 하원 준비 등 활동 전이 시

에 사용하였다. 호명 기능은 유아의 호응도가 높

아서 하루에도 수 회 사용하기도 하였다. 지정된

시간 동안 노래를 재생하면서 활동을 독려하는

타이머 기능은 식사 시간, 정리 정돈 시간과 교

육 활동 시에도 다양하게 활용되었다. 저장된 이

미지를 로봇을 통하여 보여줄 수 있는 배움터 기

능에는 다양한 수업 자료를 적용시켜 수업을 진

행하였으며, 퀴즈 형식의 도입부만 별도로 사용

하기도 하였다. 배움터 기능은 유아에게 자료를

보여주며 수업을 진행하기 위하여 사용하였으

며, 유아들이 자료를 잘 볼 수 있도록 하기 위하

여 대형 스크린에 연결하여 사용하였다.

1)유아의 교육용 로봇의 사용 시간과 인원

관찰 단위(5분)당 각 아동의 사용횟수를 분석

해본 결과 1일 평균 16회 동안 로봇을 사용할

수 있었다. 이중에서 일인당 평균사용은 2.43회

(SD=1.89)였다. 최소로 사용한 아동은 1일 0.40

회를, 최대로 사용한 아동은 6.10회를 사용하였

다. 이는 아동간의 사용편차가 심함을 나타낸다.

사용회수를 상중하로 나누었을 때 상그룹의 평균

사용은 4.78회(SD=1.11), 중그룹의 평균사용은

1.81회(SD=0.50), 하그룹의 평균사용은 0.69회

(SD=0.27)로 나타났다.

로봇을 동시에 사용하는 인원은 유아가 접근

하지 않은 상태인 0명에서 가장 많은 유아들이

모인 8명까지 관찰되었으며, 평균적으로 4.14명

의 유아들이 사용하였다. 한 명의 유아가 주도권

을 가지고 로봇과 일대일로 상호작용을 하였으

며, 차례를 기다리거나 다른 유아가 하는 활동을

지켜보는 유아들은 주도권을 가진 유아가 로봇

과 하는 상호작용에 대하여 훈수를 두거나, 대화

를 하였다. 다른 활동에 비하여 로봇 활동에 참

여하는 유아는 매우 다양했다. 로봇을 하기 위하

여, 또는 로봇을 지켜보기 위하여 모인 유아들은

서로 대화를 하면서 또래와 함께 섞일 수 있는

기회를 가졌다. 특히 로봇 활동을 매개로 형성된

또래 관계가 다른 활동에서의 또래 관계에 영향

을 미치는 사례도 관찰되었다.

로봇 활용 시 나타나는 네 가지 행동 유형(능

동적 항해자, 대리적 항해자, 방관자, 방문자)별

평균 인원은 <표 2>와 같다.

전반적으로 시간이 지남에 따라서 동시에 로봇

활동을 하는 인원이 줄어들었다. 자연 상황에서

의 관찰이었기에 학급 활동에 따라 로봇의 동시

사용 인원은 영향을 받았다. 평균 동시 사용 인원
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능동적 항해자 대리적 항해자 방관자 방문자 동시사용자 수

1일차

2일차

3일차

4일차

5일차

6일차

7일차

8일차

9일차

10일차

1.4

0.9

0.9

1.2

0.9

0.5

0.9

1.1

1.0

1.1

3.0

2.7

0.6

0.9

0.9

0.9

0.8

2.6

0.5

0.9

1.3

1.2

0.6

1.7

1.4

1.5

0.8

0.3

1.6

0.8

0.4

0.0

0.9

0.8

0.9

0.2

0.7

1.1

0.8

0.8

5.6

4.8

2.2

3.8

3.2

2.9

2.5

4.0

3.1

2.8

<표 2> 로봇 활용 시 평균 인원 구성 (명)

은 로봇을 학급에 소개한 첫날 최대치인 5.6명에

서, 도서관 방문 및 특별 활동(요리)이 있던 3회,

7회의 평균 사용이 최소치인 2.2명과 2.5명이 사

용하였다. 방문자가 1.1명으로 가장 많았던 8회를

제외하면 동시에 로봇을 사용하는 인원이 시간이

지남에 따라 줄어드는 추세를 갖는다. 이는 로봇

이 도입된 초기의 신기성의 효과가 감소함에 따

라서 초반에 로봇에 호기심을 보였던 유아의 관

심이 점차로 감소하기 때문인 것으로 볼 수 있다.

2)유아의 교육용 로봇의 사용 유형

관찰 단위시간당 교육용 로봇의 사용 유형별

평균 인원을 살펴보면 <표 3>과 같다.

능동적 항해자의 평균인원은 0.99명(SD=0.21)

으로 최대 1.35명, 최소 0.92명이었다. 이 유형은

로봇을 실제로 조작하고 있는 유형으로 주도권

의 전이 시간과 유아들이 접근하기 전 상태가 있

기 때문에 평균이 1명 이하로 나타났다. 또한 로

봇 활동에 몰리는 유아를 통제하기 위하여 교사

가 차례를 지키며 사용할 것을 권장하며 주도적

으로 사용하는 사용자를 한명으로 제한하고, 로

봇을 10분 사용했으면, 다음 친구에게 양보해야

한다는 내적 규칙을 만들어서 지키도록 한 데에

원인이 있었다. 주도권을 잡고 있는 유아는 다소

<표 3> 관찰 단위 시간당 사용 유형별 평균 인원

참여유형 평균 인원(%)

능동적 항해자

대리적 항해자

방관자

방문자

0.99(23.95 )

1.39(33.59)

1.11(26.77)

0.65(15.69)

합계 3.99(100)

배타적으로 로봇을 독점하려는 태도를 보였다.

주도권을 잡은 유아는 자신에게 할당 된 시간이

지나면 다른 활동을 하기 위하여 로봇을 떠나는

경우도 있었고, 로봇 활동을 한 번 더 하기 위해

서 오랜 시간 기다리는 경우도 있었다.

대리적 항해자는 옆에서 충고하며 참여하는

유형으로 평균인원 1.39명(SD=0.96)으로 최대

2.95명∼최소 0.45명으로 가장 많은 비중의 유

아가 이에 해당한다. 능동적인 항해자가 로봇과

상호작용하는 동안 옆에서 대리적 항해자로 참

여하다가 차례가 되면 능동적 항해자가 되었다.

때로는 능동적 항해자가 되기를 거부하고 지속

적으로 관찰과 훈수를 통해서 대리적인 항해만

을 즐기는 유아도 있었다.

관심은 보이지만, 참여는 미미한 방관자는 평

균 1.11명(SD=0.47)이며, 최대 1.67명∼최소 0.27
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명이었다. 이 유형은 자신의 차례에서 로봇과 상

호작용하는 것에만 관심을 갖고 다른 유아의 활

동에는 관심이 없는 경우와, 직접 로봇과 상호작

용하기에 어려움을 느껴서 스스로 방관자에만

머물기를 자처하는 경우가 있었다. 대다수의 유

아는 방관자에서 대리적 항해자, 능동적 항해자

로 이행하였다.

방문자는 방관자에 비하여 로봇에 머무는 시

간이 짧지만 관심을 보이는 유형으로 평균 인원

은 0.65명(SD=0.35)으로 최대 0.89명∼최소 0명

이었다. 실험 초반에 관심만 보이고 직접 로봇과

상호작용하기를 꺼리던 방문자가 자신이 관심을

가지고 있는 매개물을 통하여 로봇 활동에 적극

적으로 개입한 사례가 있었다. 방관자와 마찬가

지로 방문자도 잠재적으로 로봇 활동에 적극적

으로 개입하게 되는 사용자가 될 수 있다.

3)성별에 따른 유아의 교육용 로봇 사용 인

원과 유형

사용횟수를 기준으로 남녀의 성차를 비교해

보면 <표 4>와 같이 사용량이 높은 사용 수준에

서는 여아의 비율이 높고, 낮은 사용 수준에서는

남아의 비율이 높다는 것을 알 수 있다. 사용횟

수를 기준으로 유아를 서열화 하여 상위 33%에

속하는 상집단에서 속하는 여아가 5명으로 남아

3명 보다 많고, 상위 66%에 속하는 중집단에서

도 여아가 6명으로 남아 3명보다 많지만, 나머지

인 하집단에서는 오히려 남아가 6명으로 여아 2

명보다 많게 분포해 있었다. 이는 컴퓨터에서 남

아가 여아보다 월등히 높은 사용성을 보인다는

결과(김명소․김혜원, 1998)가 로봇에는 적용되

지 않는 것으로 볼 수 있다.

또한 여아의 로봇 활동 참여 비율은 <표 5>와

같이 참여 정도가 높은 유형에서 남아보다 높

게 나타났다. 능동적 항해자의 비율은 여아가

<표 4> 교육용 로봇 사용 수준별 평균 성비율

구분 남아 수(%) 여아 수(%) 합계(%)

상

중

하

합계

3(12)

3(12)

6(24)

12(48)

5(20)

6(24)

2( 8)

13(52)

8( 32)

9( 36)

8( 32)

25(100)

<표 5> 교육용 로봇의 사용유형별 평균 성비율

구분
남아 비율

(%)

여아 비율

(%)

합계비율

(%)

능동적 항해자

대리적 항해자

방관자

방문자

37.11

41.71

40.56

57.14

62.89

58.29

59.44

42.86

100

100

100

100

62.89%로 남아의 37.11%보다 높았고, 대리적 항

해자의 비율도 58.28%로 남아의 41.71%보다 높

게 나타났다. 하지만, 블록 영역, 쌓기 영역, 역할

영역과 같이 뚜렷한 성차는 나타나지 않았다. 이

는 로봇의 크기가 작고 자신 보다 어려 보이며,

LED 램프로 다양한 표정을 나타내어 컴퓨터와

같은 딱딱한 인상을 주지 않았으며, 조작이 매우

쉬워서 로봇 활동 진입이 용이했기 때문에 여아

들이 많이 이용한 것으로 보인다.

2.유치원에서의유아의교육용로봇에대한인식

유아가 유치원에서 로봇과의 경험을 통해 인

식하고 있는 교육용 로봇의 모습을 알아보기 위

해 로봇에 대한 유아의 정서와 로봇의 교실 내

역할, 로봇과 공유하고 있는 활동과 활동형태를

알아보았다.

1)유아가 인식하고 있는 교육용 로봇에 대

한 정서

로봇에 대한 유아의 정서를 측정하기 위해 실



10 아동학회지 제31권 1호, 2010

- 276 -

구분
부정
(%)

그저
그렇다(%)

긍정
(%)

모르겠다
(%)

합(%)

로봇이랑 같이 있으면 네 기분이 어떠니?

너랑 같이 있을 때 로봇의 기분은 어떨까?

집에도 로봇이 있다면 어떨까?

로봇이 교실에 있으니깐 어떠니?

로봇을 잘 작동시킬 수 있니?

로봇을 사용할 때 기분이 어떠니?

0

0

1(4)

1(4)

0

2(8)

3(12)

5(20)

1( 4)

5(20)

2( 8)

3(12)

19(76)

20(80)

22(88)

13(52)

22(88)

19(76)

3(12)

0

1( 4)

6(24)

1( 4)

1( 4)

25(100)

25(100)

25(100)

25(100)

25(100)

25(100)

<표 6> 유아기 인식하고 있는 교육용 로봇에 대한 정서 (N=25)

구분 빈도

사람(선생님․친구)

사물

사람․사물

선생님(0), 친구(7), 선생님․친구(2)

사물(5)

선생님․사물(0), 친구․사물(3), 선생님․친구․사물(8)

<표 7> 유아가 인식하고 있는 지능형 로봇의 교실 내 역할

시한 로봇정서검사 도구에 대한 유아들의 반응

은 <표 6>과 같다.

제시된 <표 6>을 보면 전반적으로 유아들은

‘긍정’에 많은 응답을 보인 것을 알 수 있다. 로

봇과 함께 있을 때 유아의 기분이 ‘좋다’라고 표

현한 경우가 76%이며, 로봇의 기분이 ‘좋다’라

고 표현한 유아도 80%였다. 로봇의 기분이 좋은

것은 어떻게 알 수 있느냐는 질문에 대해서 로봇

의 안면 LED나, 로봇의 긍정적인 발화(네가 좋

아, 화이팅)를 언급하였다. 지능형 로봇에서 제

공하는 정서적 반응이 부정적인 것보다 격려하

기, 칭찬하기 등의 긍정적인 요소가 많기 때문에

로봇이 유아와 상호 작용 시 기분이 좋을 것으로

인식하고 있음을 알 수 있었다.

집에도 로봇이 있다면 어떠할지에 대한 문항

에서도 88%의 유아가 긍정을 표현했다. ‘집에

로봇이 있는 것이 싫다’라고 한 유아는 자신 소

유의 움직이는 장난감 로봇과 원에서 사용하는

지능형로봇을 경쟁관계로 생각하는 유아로 정서

지수가 0.84로 최하위인 유아였다.

로봇사용에 대한 효능감을 묻는 질문에서는

88%의 유아가 잘 작동시킬 수 있다고 응답하였

다. 이는 로봇사용 빈도와 상관없었다. 로봇을

조작할 때의 기분을 묻는 문항에서는 76%의 유

아가 긍정을 보였다. 부정을 표현한 유아의 경우

로봇을 조작하고 싶었는데 자신이 원하는 만큼

사용하지 못하였기 때문에 속상하다고 한 것으

로 로봇을 조작하는 것이 어렵거나 싫은 것은 아

니었다.

로봇에 대한 사용빈도와 정서를 상․중․하

그룹으로 나누어 상관을 보았지만 유의미하지 않

았다. 로봇에 대한 유아의 정서점수가 평균 1.76

인 것을 볼 때 사용빈도와 상관없이 유아들은 로

봇에 대한 정서가 긍정적인 것으로 나타났다.

2)유아가 인식하고 있는 교육용 로봇에 대

한 교실 내 역할

유아가 지각하고 있는 지능형 로봇의 교실 내

역할(선생님, 친구, 사물)에 대한 중복 응답 결과

10명의 유아가 선생님, 20명이 친구, 16명이 사

물로 인식하고 있었다.
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<그림 2> 일과 회상 그림 샘플

세부 내용을 살펴보면 사람으로만 인식한 경

우는 7명, 사물로만 인식한 경우는 5명, 사람과

사물 모두로 인식한 경우는 11명이었다. 로봇

을 인격(Personality)이 없는 사물만으로 지각한

유아는 그 이유를 ‘로봇이기 때문에 사람이 될

수 없다’고 답변한 경우로 모두 4명이었다. 이

들 유아는 로봇에 대한 정서를 서열화 하여 분

류된 상위 66%에 속하는 상, 중 그룹의 경우로

로봇에 대한 정서와 상관없이 로봇의 정체성으

로 대상을 인지하고 있었다. 나머지 한명은 로

봇에 대한 정서점수가 최하위의 유아였으며 선

생님이나 친구가 될 수 없는 이유에 대해서 언

급하지 않았다.

사물이 아닌 인격(선생님, 친구)으로 인식한

경우 지능형 로봇이 정보와 놀이를 제공하고, 함

께 정서적 교감을 할 수 있다는 점을 이유로 언

급하였다. 내가 아플 때 나를 보살펴 주고 돌봐

줄 수 있는 존재나, 속상한 일이 있을 때 마음을

나눌 수 있는 존재로까지 여기는 경우도 있었다.

사람과 사물 모두로 인식하고 있는 유아는

11명으로 이는 아동이 상호작용적 기술 매체

(Interactive Technology)를 대할 때 교육적 요소

(Education Feature)에 대해서는 학습자(Learner)

로, 오락적 요소(Entertainment Feature)에 대해

서는 놀이자(Player)로, 도구적 요소(Enabling

Feature)에 대해서는 사용자(User)로서 기술과

관계를 맺는다는 PLU모델(Read, 2004)의 관점

과 유사하다. 즉 유아들은 지능형로봇을 선생

님으로 여기며 학습하기도 하고, 함께 놀이를

하는 친구가 되기도 하지만 로봇을 하나의 도

구로 유아가 사용하는 물체로 여기고 있다는

것이다.

3)그림에 나타난 로봇과의 활동

유치원에서의 하루 회상 시 유아가 지능형로

봇과 공유하고 있는 활동은 <표 8>와 같이 교육

콘텐츠, 동화듣기, 극 놀이, 노래로 나타났다. 이

는 로봇경험이 2주내의 아동인식연구에서 교육

콘텐츠, 노래, 동화가 나타난 것과 동일하다(현

은자 외, 2009).

자유선택시간에 개별적으로 유아가 사용하는

교육콘텐츠와 동화에 대해 76%의 유아가 지각

하고 있었으며, 이야기나누기 시간의 노래 부

르기와 정리정돈 및 점심시간에 로봇이 들려주

는 노래에 대해 4명(16%)이 함께 하는 활동으

로 표현하였다. 4명의 유아는 로봇과 극 놀이를

하였다고 표현하였는데 이는 로봇을 실제 인격

이 있는 존재로 인식하고 있음을 반영한다고

볼 수 있다.

동화와 교육콘텐츠를 언급하고 있는 유아들의

경우 사용의 빈도가 높은 반면에 극과 노래를 언

급한 유아들은 중, 하 그룹에 속하고 있다. 사용

빈도가 낮은 유아의 경우 대집단에서의 경험이

노래로 제한되어 있고, 이야기나누기에서 한 인
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격적 존재로 발화하는 로봇의 경험이 지배적이

<표 8> 그림에 나타난 로봇과의 활동 내용

구분 빈도(%)

동화 듣기

교육 콘텐츠

극

노래

기타

9(36)

10(40)

4(16)

4(16)

1( 4)

<표 9> 그림에나타난로봇의활동에대한유아의참여

여부와 유아의 로봇 사용 수준

구분 빈도(%) 사용수준(N)

비참여

참여

합계

6( 24)

19( 76)

25(100)

하(6)

상(8), 중(9), 하(2)

기 때문인 것으로 유추된다. 각 활동을 표현한

그림은 <그림 2>와 같다.

첫 번째 그림은 로봇 LCD 안에 유아가 보았

던 동화가 재생되고 있는 상태를 그린 그림으로

사용양이 중 집단인 유아가 그렸으며 본인은 그

림에 나타나지 않았다. 두 번째 그림은 로봇을

매개로 친구와 함께 즐겁게 놀고 있는 장면으로

사용양이 상 집단인 유아가 그렸으며, 나타나 있

는 유아와 친구 모두 로봇 사용을 많이 한 유아

였다. 세 번째 그림은 실험 후반에 가서 급격하

게 로봇 활동이 많아진 유아가 그린 그림으로 유

아가 로봇을 터치하면서 교육 콘텐츠를 실제로

조작하고 있는 장면을 그렸다.

유아의 그림을 분석한 결과 <표 9>와 같이 19

명의 유아가 로봇과 함께 활동을 하고 있었다.

직접적으로 로봇을 터치하는 장면이거나 로봇의

화면을 보거나, 함께 노래를 부르고 있는 장면을

묘사하고 있었다.

6명의 유아는 로봇과의 활동에 비참여하고 있

는 것으로 나타났다. 로봇이 친구들에게 동화를

들려주고 있고 자신은 멀리 떨어져 있는 것을 묘

사하였다. 비참여 유아들의 사용빈도가 모두 하

수준이었다.

Ⅳ.논의 및 결론

본 연구 결과를 논의하면 다음과 같다.

첫째, 여러 명의 유아들이 무리를 지어 로봇을

활용하였다. 자유놀이 시간에 유아들은 자발적

으로 로봇을 활용할 수 있었는데 최소 3명 이상

의 유아들이 함께 무리를 형성하여 로봇과 활동

을 하였다. 여러 명의 유아와 로봇 활동을 함께

하면서 또래 관계를 형성시켜 나가는 유아도 있

었다. 로봇이 또래 관계에서 어떠한 매개적인 역

할을 하는지에 대해서는 향후 연구가 필요하다.

또한 로봇에 관심을 보이지만 적극적으로 로봇

활동에 개입하지 않고 자발적으로 주도적인 항

해자를 거부하고 방관자로 머물러 있는 유아들

이 있었다. 로봇에 대한 조작에 대한 두려움과

유아들이 몰려 있는 무리에 들어가는 것에 대한

부담이 방관자를 방관자로 남아 있게 하였는데,

이렇게 방관자로 남아 있는 유아들의 자존감과

사회성과의 연관 관계를 살펴보는 것도 의미가

있을 것이다. 더불어 유아들이 무리를 지어 로봇

을 활용함에도 불구하고 자유놀이시간에 활용할

수 있는 로봇콘텐츠가 일대일 상호작용만을 하

도록 구안되어 있다. 따라서 향후 로봇콘텐츠가

로봇 대 소그룹으로 상호작용할 수 있는 콘텐츠

의 개발이 시급하다.

둘째, 여아가 남아보다 로봇을 더 많아 활용하

였다. 이는 남아가 여아보다 월등히 컴퓨터에 더
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많은 관심을 보이고 사용한다는 기존 연구와 상

반되는 결과이다(김명소․김혜원, 1998). 로봇은

컴퓨터와 달리 귀여운 외형을 가지고 있으며, 로

봇이 가진 감성기능으로 여아들이 부담감 없이

로봇에 접근할 수 있었던 것으로 파악된다. 또

한 스크린 터치 등으로 인하여 로봇조작의 용이

함이 여아들의 로봇접근성을 높이고 있다고 볼

수 있다. 로봇 활용에 있어서 성차가 존재하는

지와 성차를 나타내도록 하는 요인이 무엇인지

는 보다 많은 표본 수를 가지고 실험해 보아야

할 것이다.

셋째, 모든 유아는 지능형 로봇을 좋아했다.

지능형 로봇에 탑재되어 있는 감성기능(LED,

LCD, 발화내용, 움직임)이 부정적인 정서보다

긍정적인 정서를 표현하도록 되어 있고 이를

통해 유아는 로봇이 자신을 좋아한다고 지각

하였다. 이는 유아가 로봇을 좋아하도록 하는

요인 중 하나로 작용하였다. 향후 유치원에서

활용되고 있는 지능형 로봇의 감성기능체계는

어떠하며, 유아는 각 체계에 있어서 어떻게 반

응하며 로봇과 교류하는지에 대한 연구가 필

요하다.

또한 로봇 사용의 용이함도 긍정적인 정서형

성에 영향을 주었다. 이는 기존의 컴퓨터 사용에

대한 정서 경험(김명소․김혜원, 1998)에서 지루

함, 불안함, 당황함을 느끼는 경우는 컴퓨터 사

용 경력이 짧고, 사용기술이 미숙하기 때문에 발

생한 결과라고 말하고 있다. 그러나 로봇은 사용

시 특별한 기술이 필요하지 않을 정도로 사용용

이성이 높아 로봇 조작 시 부정적인 정서를 느끼

지 않게 되어 로봇을 좋아하게 되는 요소로 작용

한 것이다.

넷째, 유아들은 로봇을 친구로 가장 많이 인

식하고 있었다. 같은 반의 ‘친구처럼 로봇과 놀

수 있다’라고 지각하고 있는 것은 PLU모델에서

상호작용적 기술매체에 놀이자로 반응한다는

것과 일맥상통한다. 또한 80%의 유아가 성격

(Personality)이 있는 존재(선생님, 친구)로 지각

하고 있었다. 이는 로봇의 외양이 인간과 유사성

을 가짐으로 자연스러운 대화가 가능하고, LCD

화면과 얼굴 LED를 통해 감정교류가 일어나며,

음성이나 센서 등을 통해 유아를 인식하기 때문

이다. 그러나 인간과 동일한 인격으로 지각하고

있기보다 로봇을 조작할 때는 사물로, 정서적인

교감을 할 때는 친구로, 무언가를 학습할 때는

선생님으로 인식하고 있다고 볼 수 있다. 이는

로봇의 교실사용에 있어서 유아는 지혜로운 소

비자로 자신의 필요와 욕구에 따라 다양하게 인

식하며 사용한다는 것을 보여 주고 있다. Giusti

와 Marti(2006)의 연구에서 치료로봇을 기계로

생각하나 반응은 자신의 필요에 따라 다르게 상

호작용하였다는 점과 유사한 결과이다.

다섯째, 유아가 지각한 지능형 로봇과의 공

유 활동으로는 교육콘텐츠, 동화듣기, 노래, 극

놀이로 나타났다. 이러한 활동은 유아가 로봇

을 사용한 빈도에 따라 따르게 나타났는데, 자

유선택시간에 개별적으로 경험한 유아의 경우

교육콘텐츠나 동화듣기를 언급한 것에 비해 사

용성이 낮은 유아들은 대집단에서 경험한 노래

를 표현하였다. 이는 로봇 콘텐츠 경험에 따라

서 유아들의 지각여부도 달라질 수 있음을 시

사한다. 또한 유아들이 언급한 활동은 지능형

로봇에 탑재된 많은 활동 중에서 가장 접근성

이 용이한 것으로 이후 로봇의 탑재된 콘텐츠

의 활용양상에 따라 다르게 나타날 것으로 추

측된다. 로봇의 사용 시간에 따라서 로봇콘텐

츠의 활용양상이 어떻게 달라지는지 추후 연구

가 필요하다.

본 연구의 제한점으로는 유아교육현장에서 지

능형로봇의 사용이 보편화되지 않아 연구대상의
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수가 적어 통계적으로 유의미한 결과를 도출하

지 못했다는 점을 들 수 있다. 또한 선행 연구와

비교한다면 장기간에 걸쳐 수행된 연구이기는

하였으나 유아교육기관에서의 유아와 로봇의 관

계 변화와 그에 따른 교육적 효과를 산출하는 데

에는 여전히 부족한 기간이었다고 할 수 있다.

그러므로 향후 연구에서는 보다 장기적인 연구

와 함께 다양한 변인을 고려한 관찰을 수행해야

할 것이다.

이와 같은 제한점에도 불구하고 본 연구는 유

아들이 유아교육기관에 들어온 교육 보조 로봇

에 대해 어떠한 반응을 보이는지, 그리고 로봇과

자신의 관계를 어떻게 인식하고 있는지에 관한

기초 자료를 제공하였다는데 그 의의가 있다. 이

연구의 결과는 유아 교육 보조 로봇의 컨텐츠의

개발 방향과 활용에 관한 시사점을 제공할 수 있

을 것이다.
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