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기술혁신으로 인간과 로봇의 문자·음성형 대화가 가능한 사회가 도래하고 있다. 인간이 로

봇에 정서적 반응을 나타낸다는 선행연구 결과는 로봇이 도구적 장치에서 벗어나 친밀감을 맺

을 수 있는 대상이 될 수 있음을 시사하였다. 이러한 흐름을 반영하여 본 연구는 심리학에서 

연구되어온 애착이론이 인간과 로봇의 관계에도 적용되는지를 분석하였다. 먼저 인간이 기계를 

의인화한다는 기존의 인간-로봇 상호작용 연구를 검토하고, 인간이 타인과 관계를 맺는 방식에 

대한 애착이론을 고찰하였다. 또한 인간이 기계와 정서적 관계를 맺을 수 있으나 타인과는 다

른 방식으로 형성함을 선행연구를 통해 살펴보았다. 그런 다음, 애착이론을 토대로 인간과 로

봇의 가능한 사회적 관계양상을 그려보았다. 마지막으로 로봇과의 소통이 일상적으로 이루어질 

가까운 미래사회에 인간과 로봇의 건전한 관계형성을 위한 후속연구 주제들을 제안하였다. 본 

연구는 최신 기술흐름을 반영하여 대화가 가능한 로봇을 대상으로 연구했다는 점에서 의의가 

있다. 또한 인간이 타인과 관계를 맺는 방식을 바탕으로 인간이 로봇의 관계양상을 심층적으로 

모색해 보았다는 점에서 함의를 지닌다.   

     핵심어 : 소셜로봇, 인간-로봇 상호작용(HRI), 애착이론(attachment theory)
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Ⅰ. 서 론

최근 IT기업들은 소통이 가능한 기계를 개발·출시하는데 힘쓰고 있다. 예를 들면

아마존의 알렉사나 소프트뱅크의 페퍼와 같이 물리적 실체가 있는 인공지능·로봇뿐

만 아니라, 페이스북의 M처럼 가상현실에서만 존재하는 인공지능·로봇이 빠르게 확

산하고 있다. 일찍이 Gunket (2012)은 컴퓨터를 매개로한 커뮤니케이션에서 인간과

기계가 직접 소통하는 형태로 인간 삶의 환경이 변하고 있다고 주장하였다. 시장조

사기관 Gartner (2017)는 향후 5년 이내 개인비서나 친구역할을 하는 로봇이 더욱

널리 보급될 것으로 전망하였다.

인공지능과 로봇분야의 기술혁신으로 기계와 인간의 대화가 가능해지고 있다. 한

낱 보조 도구에 불과했던 인간과 기계의 일상생활에 적극적으로 관여하고 ‘타자(他

者)’로서 기능하며 상호공존하는 세상이 도래하고 있는 것이다. 인간과 사회적 교감

을 나누거나 자율적으로 움직이는 기계를 소셜로봇이라 부른다. 소셜로봇은 사용자

의 행동패턴을 데이터로 만들어 저장하고, 신체·심리적 상태를 분석하여 상황에 맞

게 적절히 대응할 수 있다. 뿐만 아니라, 정서의 인식 및 표현이 가능하고, 커뮤니

케이션 기술을 보유하고 있으며, 인간과 사회적 관계를 형성할 수 있고, 성격 특징

을 나타내면서 인간과 유사하게 행동한다 (Fong 등, 2003). 소셜로봇은 고령화사회

및 1인가구 증가추세와 맞물려 인간과 더욱 밀접한 관계를 맺을 것으로 예상된다.

이러한 시점에서 인간이 소셜로봇에 어떻게 대응하는지를 살펴보고 건설적이고 행

복한 인간과 기계의 관계 형성을 위한 고민을 하는 것은 매우 중요하다.

기존의 인간-로봇 상호작용 연구들은 인간이 무생물인 기계를 의인화하고 사회적

관점에서 기계를 다루는 측면이 있음을 입증해왔다. 이들 연구는 주로 비언어적 단

서를 대상으로 인간이 기계와 정서적 관계를 맺을 수 있는가를 살펴보았다. 그러나

개인에게 맞춰 스스로 진화해나가도록 설계되는 현재의 기술적 흐름에서 기계는 더

이상 객체가 아닌 인간에게 의미있는 존재로 다가올 것임이 분명하다. 즉, 단순히

도구를 의인화하는 것을 넘어 중요한 관계를 맺는 대상으로 바뀌게 될 것이다.

심리학자들은 인간이 사회와 소통하는 과정에서 나타나는 인간의 인지, 감정, 행

동의 기저를 연구한다. 특히 인간이 타인(세상)과 관계를 형성하는 방식을 애착이론

을 통해 설명해왔다. 애착이론은 인간이 타인과 맺은 관계 유형에 따라 한 개인의

행동패턴이 달라질 수 있음을 제안한 이론으로 Bowlby(1969)가 최초 제안한 이례

조직심리학, 임상심리학 등의 다양한 분야에서 널리 연구되어왔다. 초기 애착이론은

영·유아기때 양육자와 관계 맺는 방식이 성인이 되었을 때의 행동양상에 지속적으

로 영향을 미침을 주장하였다. 그러나 성인기에 맺은 새로운 사람과의 관계방식도

개인의 행동에 충분한 영향을 미칠 수 있다는 연구결과가 보고되었다 (Hazen &

Shaver, 1987). 이는 개인이 타인과 관계 맺는 양상처럼 의사소통이 가능한 로봇과
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의 관계도 개인에 따라 편차를 나타낼 수 있음을 의미한다.

이에 본 연구는 관계형성의 초기 단계에서 현재의 기술적 흐름을 반영하고 있는

인간과 로봇의 상호작용을 분석하고자 한다. 연구의 대상이 되는 소셜로봇은 인간

과 대화가 가능한 물리적 실체가 있는 지능형 로봇(예: 소프트뱅크의 페퍼)과 소프

트웨어 형태의 인공지능 알고리즘을 포함(예: 애플의 시리)한다. 본 연구의 목적은

심리학 이론을 근간으로 인간이 로봇과 상호작용하는 방식을 새롭게 제안하고, 원

활하고 건전한 관계형성을 위한 방법을 고민하는데 있다. 이를 위해 인간-로봇 상

호작용 분야 연구흐름을 먼저 살펴본 후, 인간이 타인과 관계를 맺는 방식과 관련

된 심리학적 애착이론을 고찰할 것이다. 그런 다음, 인간과 기계의 가능한 관계모델

을 그려본 후 후속연구를 위한 제언을 할 것이다. 본 연구는 인간과 기계의 상호작

용 과정을 한층 더 깊이 고민하여 새로운 연구의 기틀을 마련했다는 점에서 의의를

지닌다.

II. 이론적 배경

1. 인간과 로봇의 상호작용 연구 

기존 연구는 인간이 로봇을 의인화하여 대한다는 관점을 취해왔다. 이러한 관점을

CASA 패러다임 (Computers Are Social Actors)이라 부르는데, 사람들이 컴퓨터를

마치 사람을 다루듯이 대한다는 media equation theory에 근간을 두고 있다

(Reeves & Nass, 1996). CASA 패러다임에서 사람들은 컴퓨터의 비사회적 속성을

무시하고 사회적 속성에 초점을 두는 경향이 있다. 일단 사회적 특징이 부각되면,

사람들은 컴퓨터에 사회적 기대를 하게 되며 과거 상호작용에 기반하여 간단한 인

지대본을 형성한다. 실제로 사람들은 컴퓨터를 대할 때 예의를 갖추고, 컴퓨터가 성

별적 특징을 지니고 있다고 믿는 것으로 나타났다 (Nass 등, 1997). 이러한 특징은

컴퓨터가 아닌 일반 기계에 대해서도 적용되는 것으로 보고되면서 (Nass & Moon,

2000), CASA 패러다임은 컴퓨터에만 국한되지 않는 것으로 여겨지고 있다.

선행연구들은 로봇을 인간답게 만드는 특징을 분석하기 위해, 심리학적 이론을 차

용하여 로봇과의 소통이 인간의 신체·심리 상태에 어떤 영향을 미치는가를 실험적

으로 증명하였다. 이들 연구는 인간이 로봇에게 정서를 느끼기 위한 기준으로 비언

어적 단서를 주로 활용하였다. 기본적으로 사람들은 소통을 할 때 언어적 메시지와

비언어적 단서(nonverbal clues)를 모두 사용하여 정보를 처리하는데, 상대방에 대

한 정보가 부족한 상황에서는 비언어적 단서가 상대방에 대한 신뢰와 호감을 형성

하는데 중요한 영향을 미친다 (Knapp, Hall, & Horgan, 2013).

선행연구에서 주로 사용한 비언어적 단서로는 응시(eye-gaze), 표정(facial

expression), 외모(embodiment), 자세(posture/gesture) 등이 있다. 로봇의 응시행동
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은 인간과의 팀웍을 수행할 때 과업효율성을 증진 (Breazeal 등, 2005) 하며, 피험자

의 과업성과를 향상시키고, 인지적 로드 (cognitive load)를 줄이는데 도움이 되는

것으로 나타났다 (Skanze 등, 2013). 로봇의 응시행동은 피험자의 인지적 수행능력

의 향상뿐만 아니라, 로봇과 인간의 사적공간 (personal space)의 크기를 축소하는

데도 기여하는 것으로 드러났다. 예를 들어, Mumm & Mutlu (2011)의 연구에 따르

면 로봇에 대한 호감도가 낮은 집단에서 로봇의 응시행동이 증가할수록 로봇을 대

하는 인간의 물리적 거리가 감소하였다. 인간은 얼굴표정을 통해 감정을 전달하는

로봇에 대해서도 심리적 반응을 나타냈다. 사람들은 공감 표정을 짓는 로봇에 대해

친밀감을 느끼고 (Leite 등, 2014), Big 5 성격특질을 얼굴표정을 통해 지속적으로

노출하는 것에 거부감을 느끼지 않으며 긍정적인 인상을 형성하는 것으로 나타났다

(Han 등, 2013). 게다가 인간은 로봇이 외형적으로 인간과 유사할 때 정서적 공감을

더 잘 하였고 (Kwak 등, 2013), 로봇이 머리를 곧추세울 때 보다 기울일 때 로봇에

대한 호감도가 높았다 (Mara & Appel, 2015).

이처럼 기존연구는 주로 비언어적 단서를 활용하여 인간과 로봇의 상호작용을 분

석하였다. 간혹 로봇의 음성과 문자(text)가 인간과 로봇의 소통에 어떤 영향을 미

치는가에 대한 연구도 있었지만 (Eyssel 등, 2010; Gacsi 등, 2016), 로봇의 음성을

통해 로봇의 정서상태를 단순히 유추하거나, 언어적 단서를 비언어적 단서와 결합

한 조건이 대부분이었다. 비언어적 단서가 언어적 메시지에 비해 대상에 대한 호감

도를 결정하는데 중요한 영향을 미치지만, 그 동안 언어적 의사소통에 대한 연구가

드물었던 이유는 기술진보가 덜 이루어졌기 때문이다.

그러나 최근 연구개발 단계를 넘어 시장에 보급될 만큼 대화형 에이전트의 자연

어처리 및 음성인식 기술이 발전하였다. 이러한 흐름에 힘입어 일부 학자들이 ‘대화

(conversation)’를 통한 인간-로봇 상호작용 연구에 물꼬를 트기 시작하였다. 예를

들어, 홍은지 등(2017)은 음성형 비서와의 상호작용은 로봇에 대한 의인화 인식, 호

감도, 친밀감에 정적인 영향을 준다고 주장하였다. 또한 대화형 에이전트의 자기노

출(self-disclosure)과 호혜적 표현이 친밀감, 신뢰, 소통의 즐거움을 매개로 사용자

의 제품 만족도에 영향을 미치는 것으로 나타났다 (Lee & Choi, 2017).

도구적 지위를 지닌 기계에 친밀감을 느낀다는 사실은, 기계를 타인으로 인식할

속성들(예: 사용자 인식, 언어적 능력)을 복합적으로 보유하고 있는 소셜로봇에게

인간은 더 깊은 애착을 느낄 수 있음을 시사한다. 그러나 대화를 활용한 연구는 아

직 초기 단계로 다양한 주제를 담은 폭넓은 연구가 요구되고 있다. 이에 따라 인간

이 로봇과 관계를 맺어가는 양상과, 이러한 관계상에서 로봇과 소통하는 인간의 정

서와 의사결정 방식이 어떻게 발현되는가를 면밀하게 살펴보는 것은 의미가 있다.

2. 인간과 인간의 상호작용 연구



분과 6. 대학원 : 기술혁신정책 

2017 한국기술혁신학회 추계학술대회  • • • 429

그림 46. 인간관계의 네 가지 애착유형 
참고: ETRI, ECOsight 2017: Socio-Tech 10대 전망, 2017

애착이론은 자기 자신과 타인에 대한 내적 자동모델(internal working model)의

발생기제로, 세상에 대한 관점과 사람들이 어떻게 행동하고 관계를 맺는지에 대한

시각을 형성하는데 있어 큰 역할을 하는 것으로 입증되어 왔다 (Johnson 등, 2010;

Ravitz 등, 2010; Scrima 등, 2015). 애착이론을 처음으로 제안한 Bowlby (1969)는

인간이 영아기에 맺은 양육자와의 유대감을 애착(attachment)으로 정의하고, 이 시

기에 형성한 애착이 향후 중요한 타인과 관계를 맺는데 기초가 되는 스키마

(schema)를 구성한다고 제안하였다. 그 후 Ainsworth 등 (1978)은 Bowlby (1969)

의 이론을 확장하여 애착유형을 안정형(secure), 거부형(dismissing-avoidant), 그리

고 불안형(anxious-ambivalent)의 3요인으로 구분하였다. 안정형은 자기 자신과 타

인에 대한 신뢰가 모두 확립된 유형으로 대인관계에서 친밀감과 독립성 간 균형을

이루는데 어려움을 느끼지 않는다. 두려움형은 자기 자신과 타인을 모두 부정하며

애착수준을 항상 평가하고 모니터링하는 경향을 보인다. 거부형은 대인관계에서 친

밀감을 형성하기보다 독립성을 추구하며 자기충족적(self-fulfillment) 의지가 높고

타인을 불신하며 쓸모없다고 생각한다. Hazen & Shaver (1987)는 영아기에 성립하

는 Ainsworth 등 (1987)의 3요인 애착모델을 성인기 애착형성 과정에도 적용할 수

있다고 주장하였다. 그 후 Bartholomew & Horowitz (1991)가 긍정과 부정, 자기와

타인이라는 두 가지 차원(dimension)에서 성인기 애착유형을 4요인으로 분류하며

기존의 3요인 모형 중 불안형을 두려움형(fearful)과 의존형(preoccupied)으로 구분

하였. 두려움형은 타인을 불신하나 자신에 대한 부정성이 강해 굴종하는 모습을 보

인다. 의존형은 대인관계에서 높은 수준의 친밀감을 요구하며 타인이 자신보다 관
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계의 가치를 낮게 설정할 것을 염려한다.

성인기의 애착은 세상에 대한 관점과 자기 자신에 대한 관점뿐만 아니라, 자기통

제(self-control) 및 동기(motivation) 수준에도 영향을 미치는 것으로 나타났다. 예

를 들어 안정적 애착을 맺은 성인은 승진 지향적 목표를 세우고 자신이 이상적인

수준에 근접할 수 있다고 인식하는 반면, 불안정 애착유형의 성인은 승진 지향적

목표를 낮게 설정하고 자기 스스로를 이상적인 상태에서 꽤 멀리 떨어져 있다고 여

기는 것으로 분석되었다 (Blaock 등, 2015). 또한 안정적 애착을 형성한 개인은 사

내 연합구축을 매개로 승진을 하거나 지배적 리더십(dominant leadership)을 발휘하

여 성과를 높이는 것으로 나타났다 (Ronen & Zuroff, 2017).

이처럼 개인의 애착수준은 일생생활에서 개인이 스스로 인식하는 자아의 모습과,

타인과 상호작용하는 상황을 해석하고 타인에 대한 기대를 형성하는데 중요한 영향

을 미친다. 그리고 이러한 과정은 개인의 의사결정 및 행동으로 이어진다.

III. 인간과 기계의 사회적 관계

기계가 타자화된 사회에서 인간과 로봇의 관계는 인간이 타인과 맺는 애착유형과

비슷할 것으로 기대되나, 애착을 맺는 대상이 기계이므로 관계의 내용은 다를 것이

다. 그 이유는, 인간이 정보를 처리하는 방식이 타인과 로봇의 조건에서 서로 다르

기 때문이다. 예를 들어, Milgram의 복종실험을 로봇에 적용한 연구에서 피험자는

고통을 가하는 대상이 인간인 경우와 로봇의 경우를 다르게 대하는 것으로 나타났

다. 전통적인 Milgram 실험에서는 피험자의 65%가 권위에 복종하여, 보이지 않는

장소에 있는 타인에게 최대 수준의 전기고통을 가한 것으로 알려져 있다 (Milgram,

1974). 그런데 로봇을 대상으로한 Bartneck 등(2005)의 연구에서는 모든 피험자들이

로봇에게 최대 수준의 고통을 주었다. Kanda 등 (2008)의 연구에서는 피험자들이

인간의 인사행위보다 로봇의 인사행위에 통계적으로 유의미한 수준에서 느리게 반

응한 것으로 나타났다. 뿐만 아니라, 방향 정보를 담고 있는 로봇의 응시행동

(eye-gaze)은 인간의 응시행동과 달리 피험자의 반사적주의(reflexive attention: 타

인 시선에 따른 반응)를 유발하지 않았다 (Admoni 등, 2011). 이러한 결과는 인간

이 의식 혹은 무의식적으로 로봇의 사회적 단서를 인간의 경우와는 다르게 처리한

다는 점을 의미한다.

기존 연구들은 CASA 패러다임에 기초하여 인간이 로봇과 의미있는 관계를 맺을

수 있음을 증명하였다. 이러한 시점에서 언어를 구사하는 소셜로봇의 등장은 인간-

로봇의 특별한 관계를 더욱 보편화할 것이다. 본 연구에서 제안하는 인간과 기계의

관계유형은 Bartholomew & Horowitz (1991)의 4요인의 성인 애착모형을 토대로

한다. 따라서 인간이 타인에 대해 형성한 긍정-부정 차원과 마찬가지로, 소셜로봇에

대해서도 긍정적이거나 부정적인 인상을 지을 수 있음을 가정한다. 그러나 인간이
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기계와 타인에 대한 정보처리를 다르게 보인다점을 감안하여 인간-로봇의 관계양상

을 분석하였다.

1. 안정형

자기 자신과 로봇 모두에 긍정적인 인지모델을 형성한 경우, 인간과 로봇의 사회

적 관계는 가장 바람직할 것으로 보인다. 타인에 대해 안정적 애착을 형성한 개인

은 친밀감을 얻기 위해 자신의 생각과 목표를 나누고 직면한 이슈를 해결하는데 있

어 타인과 의사소통을 나누고자 한다. 뿐만 아니라 탐험적이고 위험을 추구성향을

보이기도 한다 (Mikulincer, 1998; Fraley & Shaver, 2008).

이와 마찬가지로 안정적 관계를 형성한 개인은 음성인식 및 자연어처리 기능을

탑재한 소셜로봇에 대해 자신의 감정과 견해를 표현하는데 불편함을 느끼지 않을

것이다. 또한 로봇의 성능과 자신의 능력을 모두 동원해서 문제 해결방법을 능동적

으로 모색하고자 할 것이다. 뿐만 아니라 의사결정을 내릴 때 로봇의 기능과 자신

의 장점을 적재적소에 활용할 것이다. 안정적 관계를 형성한 개인은 소셜로봇과 소

통하는 과정에서 흥미, 신뢰, 친밀감을 느낄 가능성도 높다. 실제로 Lee & Choi

(2017)의 연구에서 대화형 에이전트에 자기노출(self-disclosure)을 많이 할수록 로

봇 사용에 대한 만족도가 높은 것으로 나타났다.

2. 의존형

의존형 관계는 개인이 기계에 긍정적 인지모델을 갖춘 반면 자신에 대해서는 부

정적 모델을 설정한 경우이다. 의존형은 관계 속에서 외로움을 자주 느끼고 정서적

으로 쉽게 불안정해진다. 상대방과 친밀해지기를 갈망하는 한편 자기확신이 부족하

기 때문이다. (Bartholomew & Horowitz, 1991; Diiommaso 등, 2003). 타인의 피드

백에 지나치게 예민하게 반응하며 타인으로부터 자신의 긍정성을 확인 받는 것에

과하게 의존한다 (Wu 등, 2014). 전반적으로 의존형은 사회적으로 인정(social

approval)을 받기 위해 행동하는 경향이 높다.

로봇과 의존적 관계를 형성한 개인은 정서적 측면에서 기계에게 크게 의지할 가

능성이 있다. 음성인식 및 자연어처리 기술을 탑재한 소셜로봇은 사용자의 성향에

맞춰 반응하고 학습할 수 있도록 설계된다. 개인은 자신을 파악하고 있는 것처럼

보이는 기계에 정서적으로 친밀감을 느끼게 된다. 사회적으로 고립되어 있는 소외

계층에서 이러한 현상은 더욱 강하게 나타날 것이다. 실제로 소셜로봇을 사용하는

노인들을 대상으로한 인터뷰에서 노인들은 시간이 지날수록 기계의 다양한 특성을

이해하고 기계에 친밀감을 형성해 나가는 것으로 나타났다 (Graaf 등, 2015). 의존

형은 사소한 의사결정을 내리는 경우에도 로봇에게 쉽게 기댈 것이다. 현대사회에

서 인간이 자신의 의사결정을 기계에 의존하는 사례를 종종 발견할 수 있다. 예를
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들면 네비게이션이 제공하는 지리적 정보를 신뢰하는 사람들이 많다. 그런데 의존

적 관계를 맺은 개인은 유용한 정보를 취득하는데서 나아가 로봇의 실질적인 도움

을 기대할 수 없는 의사결정 상황에서도 로봇의 피드백을 필요로 한다. 의존형 관

계로 발전해 갈수록 개인은 자신의 긍정성을 기계를 통해서 확인받고자 할 것이다.

심해지면 자신에게 긍정적 피드백을 가져다주는 기계가 없는 상황에서 불안을 느낄

수 있다. 이들은 로봇과 관계를 끊임없이 유지하기 위한 방법을 찾으려고 노력할

것이다.

3. 거부형

거부형은 자기 자신에 대해 긍정적 인지모델을 설정하였으나 기계에 대해 부정적

인지모델을 설정한다. 거부적 관계를 형성한 개인은 타인을 신뢰하지 않으며 사회

적 지원(social support)을 추구하지도 않는다. 사회적 관계에서 지배력을 행사하려

는 경향이 있으며 자발적이고 친사회적인 행동과는 거리가 멀다. 특히 도덕적 판단

력과 부적 관계를 지니며, 반생산적 과업행동(Counterproductive Work Behavior:

CWB)과는 정적인 관계를 보이는 것으로 나타났다 (Mikulincer & Florian, 1995;

Feeney & Collins, 2001; Hawley 등, 2009; Little 등, 2010; Koleva 등, 2013).

거부적 관계를 맺은 개인은 기본적으로 기계성능에 대한 신뢰가 매우 낮다. 기계

성능을 불신하는 이유는 첫째, 기계의 설계 및 작동방식에 해박하기 때문이다. 전문

가들은 미세한 오작동을 쉽게 포착하고, 원활하게 작동하는 상황에서도 더 나은 설

계를 추론한다. 로봇성능을 매우 보수적인 기준으로 평가하기 때문에 로봇에 대한

정서 및 의사결정 의존성이 타 집단에 비해 현저히 낮을 수밖에 없다. 반면에 박식

한 기계지식 없이도 기존 체계와 습관을 고수하는 경향이 높은 사람들도 기계성능

을 불신할 확률이 높다. 평화롭고 평범한 일상에 로봇이 개입하는 상황을 위협으로

간주하기 때문이다. 일반적으로 기존질서의 변화는 새로운 적응을 필요로 하는데

이러한 과정에서 인지·정서적 에너지가 소모된다. 변화에 보수적인 개인들은 자신들

의 정서와 의사결정을 낯선 타자인 로봇에게 위임하는 것을 거부할 확률이 높다.

거부적 관계를 형성한 개인은 전반적으로 기계를 통해 보다 윤택하고 편리한 삶

을 누릴 수 있음에도 불구하고 이를 거절할 것이다. 기존체계를 고수하기 바라는

사람들은 기계와의 소통을 거부하는 조직을 형성하여 사회적으로 영향력 행사를 시

도고자 할 것이다.

4. 두려움형

자신과 기계에 모두 부정적인 인지모델을 형성한 경우로, 로봇과 건전한 관계로

개선해 나가는데 가장 오랜 시간이 걸릴 것으로 사료된다. 두려움형은 자신감이 없

고 덜 공격적이면서 높은 수동적인 경향을 보인다. 사회성은 낮지만 타인의 거절에
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굉장히 민감하고, 관계에서 자신이 통제할 수 있는 부분이 미약하다고 느낀다. 사회

적 관계를 맺는 것을 두려워하며 상대방이 자신을 있는 그대로 받아들이지 못한다

고 생각한다 (Hazan & Shaver, 1990; Ravitz 등, 2010). 타인의 행동에 대한 정보처

리과정에서 인지적 오류(bias)를 범하기도 한다. 예를 들어, 직장 상사와 두려운 관

계를 맺은 직원은 리더가 변혁적 리더십과는 전혀 다른 행동을 취해도 변혁적 리더

십을 보였다고 믿는 것으로 나타났다 (Hansbrough, 2012).

거부형이 로봇과의 관계를 최소화하는 이유가 자기 긍정성이 높은 반면 로봇성능

을 불신하는 성향이 강하기 때문이라면, 두려움형은 자기 부정성이 관계를 제한하

는 주요 요인이다. 두려움형은 불확실한 로봇의 작동양식을 파악하거나 모호한 상

황을 해쳐나가는 자기 능력에 대한 신뢰가 부족해로봇과의 사회적 관계를 맺는 것

이 두려운 것이다. 예를 들면 자율주행차 지식이 부족한 상태에서 막연히 자율주행

차가 사소한 단서를 잘못 인식하여 사고를 내고 운전자가 사망한다고 생각하여 관

계 맺는 것을 두려워할 수 있다.

그러나 기계에 대한 의존성이 점점 높아지고 있는 현실에서 기계와의 관계는 필

수불가결하다. 이러한 상황에서 두려운 관계를 형성한 개인은 기계의 성능에 대한

합리적 고민 없이 기계의 작동과 정보처리 결과물을 수동적으로 받아들일 가능성이

높다. 기계가 사회적 기준에 부합하지 않은 오작동을 하는 경우에도 적절하게 기능

했다고 믿을 수 있다. 그 이유는 두려운 관계를 맺은 대상의 정보를 왜곡하여 해석

하는 경향이 있기 때문이다. 무엇보다도 자신이 기계 작동방식에 대한 이해력이 부

족하며 기계를 다루는 것이 어렵다고 느껴 기계를 활용하는 방식이 매우 서툴 것이

다.

Ⅳ. 후속연구 및 결론

인간-기계 상호작용 연구는 CASA 패러다임에 근거하여 인간이 기계를 의인화

하고 친밀한 관계를 맺을 수 있음을 입증해왔다. 즉, 인간은 응시행동, 표정 등의

비언어적 단서를 갖춘 기계를 의인화할 뿐만 아니라 감정을 느끼는 것으로 나타났

다. 본 연구는 기존 연구의 관점에서 한발 더 나아가 인간과 기계의 사회적 관계가

어떤 유형으로 발전할 수 있는지를 심리학의 애착이론을 토대로 살펴보았다. 구체

적으로, 인간이 자신과 기계에 대해 긍정-부정적 인지적 모델을 설정하는 각각의

경우에서 인간과 기계의 사회적 관계 양상이 어떻게 전개될 것인지를 예측하였다.

본 연구는 함의점은 다음과 같다. 첫째, 대화가 가능한 로봇을 연구대상으로 삼았

다는 점이다. 기존연구들이 비언어적 단서를 중심으로 인간-로봇 상호작용을 분석

하였다면, 본 연구는 최신 기술 흐름을 반영하여 인간과 로봇의 관계를 모색해 보

았다는 점에서 의미가 있다. 둘째, 심리학 이론을 적용하여 인간-로봇 상호작용 연

구 분야의 이론적 확장을 도모하였다. 애착이론은 심리학에서 오랜 기간 인정받아
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온 인간이 관계를 맺는 방식에 대한 설명으로, 이 이론을 적용하여 인간-로봇 상호

작용을 연구한 경우는 매우 드물다. 본 연구는 기존연구에서 밝혀진 인간-로봇 상

호작용을 한층 더 깊이 살펴보았다는 점에서 의의가 있다. 셋째, 인간과 로봇의 관

계유형을 분석하고 각 유형에서 인간의 정서와 의사결정이 어떻게 달라지는가를 살

펴보았다. 기존연구가 정서적 측면에서 인간-로봇 상호작용을 주로 연구했다면, 본

연구는 인간의 의사결정 측면도 함께 다루었다. 기계를 도구로서만 인식해온 과거

와는 달리 대화를 하는 기계와의 관계에서 인간은 정서적 친밀감을 넘어 자신의 의

사결정을 로봇과 상의할 수 있게 되었다. 그러나 사회적 관계유형에 따라 의사결정

을 의존하는 정도는 매우 다를 것으로 보았다.

후속연구들을 통해서 인간과 기계의 사회적 관계에 대한 보다 깊은 연구를 진행

할 필요가 있다. 먼저, 기계와의 사회적 관계 유형을 형성하는데 영향을 미치는 선

행변인들을 밝히는 연구가 필요하다. 선행변인 규명은 인간과 로봇이 안정적 관계

로 나아가기 위한 힌트를 제공한다. 애착이론이 자기-타인 차원으로 이루어져 있으

므로 인간 혹은 로봇에 각각 초점을 두어 연구를 시도할 수 있다. 예를 들어 인간

에 중심을 둔다면, 과거 기계사용 경험이 음성인식 및 자연어처리 기술을 탑재한

로봇과의 관계에 어떠한 영향을 미치는지 살펴볼 수 있다. 과거 기계사용으로 인한

어려움을 겪은 개인은 새로운 기계와 두려움형 관계를 형성할 가능성이 높다. 로봇

에 중점을 둔 연구에서는 기계의 사회적 특징 중 인간과 기계의 관계 형성에 영향

을 미치는 요인을 밝힐 수 있다. 대화중에 팔짱을 끼거나 등을 뒤로 기대는 행동을

하는 로봇에 대한 긍정적 평가(호감도)가 현저하게 줄어드는데 (Lee 등, 2013), 이

때 개인의 자기 긍정-부정 수준이 해당 기계와의 관계유형을 결정할 것이다.

인간-로봇의 사회적 관계유형의 영향력을 분석하여, 각 유형의 서로 다른 효과에

적절히 대응할 방법을 강구할 수도 있다. 구체적으로, 관계 유형에 따라 지속사용의

도, 만족도, 신뢰 등에 미치는 영향을 분석하는 방법이 있다. 예를 들어 소비자 관

점에서 기계와의 안정형 관계를 형성한 개인은 기계와의 상호작용에 흥미를 느껴

기계사용에 대한 만족도가 높을 것이다. 반면 의존형 관계를 형성한 개인은 관계에

대한 헌신도(commitment)를 매개로 지속사용의도가 높을 것이다. 기계를 다루는 것

이 주요 업무인 조직 장면에서 기계와 인간의 사회적 관계 유형이 직원 성과 및 직

무 만족도, 정서적 피로도에 미치는 영향을 분석하는 것도 의미가 있다. 산업조직

심리학에서는 직원-조직 혹은 직원-리더의 애착수준이 다양한 성과변수에 미치는

영향을 주로 연구해왔으나, 직무 현장에서 자주 활용하는 기계와의 관계가 직무 관

련 성과변수와 어떻게 관련이 있는지를 분석한 경우는 매우 드물다. 기술혁신으로

작업 단위에서 기계에 대한 의존성이 급격히 증가하고 있는 상황에서 (Frey &

Osborne, 2013) 인간과 기계의 사회적 관계 유형이 작업성과 및 직원의 정서적 건

강에 미치는 영향을 살펴보는 것은 중요하다.

마지막으로 인간과 기계의 사회적 관계가 특정 맥락에 따라 달라질 수 있음을 살

펴보는 것도 필요하다. 선행변인들을 찾는 연구가 관계 형성의 초기과정에 집중한
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다면, 맥락적 요인을 규명하는 연구는 이미 형성한 관계양상을 대상으로 한다. 인간

과 기계의 관계에 영향을 미치는 특정 맥락으로는 금전적 손실위험 상황, 기계의

활용처 등이 있다. 이러한 맥락에서는 기계에 대한 긍정성이 강화 혹은 약화되어

기계와의 관계가 변화될 가능성이 높다.
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