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Abstract : The purpose of this study is to investigate a cognitive model of task commitment on biology 
classification inquiry. To achieve this goal, first, this study analyzed several literatures on task 
commitment in biology inquiry, and invented the tentative model of the task commitment. To investigate a 
tentative model invented, 2 main tasks were developed. These tasks were administered to 8 high-school 
students, first grade. Raw protocols were collected by thinking aloud method and a retrospective interview 
method. Collected protocols were converted to segmented protocols and coded by analyzing frame based 
invented model. The codes were analyzed. As a result, some problems were discovered, tentative model 
were revised. New analyzing frame based on Improved model were composed, and raw protocols were 
re-analyzed. Finally, a cognitive model of task commitment on biology classification inquiry was 
investigated. The investigated cognitive model of task commitment on biology classification inquiry was 
constructed 3 steps, ‘Task commitment Induction’, ‘Task commitment Reinforcement’, ‘Task commitment 
Maintenance’. And each steps were consisted of several sub-factor. And commitment component were 
changed in each steps. Through this results, base information for strategy that improvement task 
commitment on biology classification inquiry is provided. Furthermore, the cognitive model of task 
commitment on biology classification inquiry will assist on evaluation and feedback by stage on task 
commitment.
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Ⅰ.  론

21  들어 우리  순수과학과 용과학 

야 모  진  열에 합 하 다. 에 과 

달리  스스  악하고  해결할 수 는 

창  재가 하게 었다. 에  

과학 에 는 미 지향 고 창  재  

양 하  해 생  과학 탐  능  진  생  

과학  한 목  삼고 여러 연  책

 진하고 다. 하지만 러한 에도 하

고 실  과학 연  야에  경쟁  그리 지 

않다. 과학 야에  벨상  필 상 등  수

상 실  하 , 주  학술지    

계 20  수   그룹에 크게 미 지 못

한다(과학 술 책연 원, 2009). 러한 실에 

한 원  많  언 과 연 에 는 과학 에
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 신감과 미  재  시하고 다. 

2011  수학․과학 취도 비  연 (TIMSS)에 

하  과학 야에  한  학생들  취도는  

50개  가운  3  상 지만, 신감과 

미는 각각 49 , 50  하 다(Martin et 

al., 2012). 에 많  연 들에  학생들  취

도는 매우 뛰어 지만 신감과 미가 낮아 지

고 능동  창  학습  결과  루어

지지 못하고 다고 보고하고 다.

에  에  생  에  미  신

감과 같   역  수  향상  통해  

해결   창 , 학업 취도   한 많

 들  루어지고 다( 순 과 애, 

2011; 철, 2005). 그리고 러한  역 

에  미  동 , 신감과   과  

집착에 한 연 ( 미진과 용 , 2011)도 차 

늘어 고 다. 과  집착(task commitment)  

리(Renzulli)가 ‘ 재   고리 

(Three Ring Conception of Giftness)’에  

‘평균 상  능 ’, ‘창 ’과 함께 시한 

재  특  특 한 과  해결하는 과  

체  수행에  시간  몰 하는 에

지  한다(Renzulli, 1978). 과거에 진행  과  

집착에 한 연 들(Bloom & Sosniak, 1981; 

Ericsson & Simon, 1993)  독창  과학 들  

강한 신감  갖고  수 에 도 하고, 신  

야에 애  갖고 집 하게 매진하는 공통  

보 다고 보고하 다. Renzulli 또한 과  집착  

재  한 , 학습에   취  

루는 에 필수   주 하고 다. 처럼 

과  집착  미, 신감  향상  통한 생  과학 

탐  능  향상에 매우 한 다.

과  집착   에  에 한 

많  연 가 수행 었다.  리에 해 진행

 과  집착에 한 연 들  재  뛰어  능

 보 는 학습 들  타내는 특징들에  

맞 었다.  수  미  ․특수 역에 

한 집착, 신감과 취동 , 연  수행하는 과

에  미 는  견해 내는 능 ,  

취 목   등  행동  , 과  

공하 는 지  함께 내, 지 , 근 함, 헌신

 실천, 신감, 한  수행하  한 개

 능 에 한 믿  등  는 내  들

과 같  특징  주  진행 었다(Renzulli, 

1978, 2002). 그 후, 에  아가 과  집착  

과 들  실  과  집착에 향  미

는 과 에 한 상 한 연 가 진행 었다( 1).

지 지  과  집착에 한 연  합해 보

 과  집착  한   가지   

다루어지고 다. 첫 째  주  집  

 연 (Meyer et al, 2001)에  과  해결  

해 과   집  행동  다.  

비슷한 개  많  알 진 몰 (Csikszentmihalyi, 

1990)  본질  주  집 하여 거운 경험

    모  과  해결에 주  

집 하는 특  핵심  한다.  째  

신감  과  집착에 한  연 에  

주   시 었   내  

다. 러한 신감과 과  집착  한 상 계

가 다. 그리고 여러 연 들에 , 앞  언 한 

 주  집 에 한 공 경험  신감  매우 

크게 가시킨다는 결과  시하고 다.  째

 목  또한 과  집착  핵심  , 

 목   과  수행하   많  

 도하고, 에  많  취  는 

다. 러한 목   또한 신감에 해 아지

,  목   큰 주  집  도한다

(Miner, 2005). 에  등( )  러한 

 가지 들  특  하여 ‘  수  

과  해결하는 과 에  과  해결과  

 에 주  집 하여, 과  해결할 

지 계 해  과  해결하 는 향’ 는 

 시하고 다. 

하지만 지 지  과  집착 연 는  야

가 아닌 심리, 경  야에  주  수행 었다. 

게다가 학습에  과  집착에 한 체  개

 시는 Renzulli(2002)  연  후 는 거

 찾아보 가 어 우 , 과  집착   략

 수업 모 에 한 연 는 하다.  

하여 Renzulli(1978)는 과  집착  량 고 
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연   연 시 연  내용

Hollenbeck 등, 1987
․과  료 가 , 과  료 가능  과  집착에 

․ 경  격  과 개  격   복합  용

Locke 등, 1988
․  , 상 용   과  집착 학습  지  과 에 향

․내  과 지  과  같  용하여 과  집착  , 

Headings, 2009 ․과  집착  주   아효능감

Oettingen 등, 2009 ․과  집착  주   과  공 , (energization)

Lin & Lu, 2010 ․ 야 효능감, 과  가 가 과  집착에 가  큰 향

  

과

Canrinus 등, 2012 ․ 신감에 해 동  수  변 고 것  과  집착  강  도

Scholer & Higgins, 

2012

․과  수행하고  하는 지가 내  평가  상 용하는 ‘숙고’  

과  거쳐 과  집착  

Liccoine, 2009

․과  집착  진에는 에 한 집  수 한 내  평가가 필수  

․과  가능 , 수행 , , 료 가능 ,  등  내  

평가  주  변

과 Hall & Foster, 1997

․  목   과 에 한 집 과  도함.

․ 극  수행에 해 과  해결에 공하  만 감과 함께 신감 취

․ 아진 신감  다  과 에 한  목   도하는 심리학

 공  시

표 1. 과  집착  주  과 과 에 한 주  행연

원   어 다고 언 하 고,  등

(2009)  과  집착  객   들  

에 찰 주  한다고 시하 다.  

과학 학습에  과  집착에 한 한 아

어  재  과  집착    , 학습 략, 

수업 모  등  연 가  루어지지 못하

 알 수 다.

 생  탐 에  과  집착에 한   

수 학습 략  마 하  해 는 과  집착에 

한 체  보  공할 수 는 모  필

하다. 한편 단계 고 연  과학 탐  수행

하는 과 에 는 학습  여러 들  과  

진행에   상 용한다(Miner, 2005). 

 과  집착에 한 모  과  집착  원

 는 다양한 지  과 과, 과  집착  

하는 주  들  고  지  모  

어야 한다.

한편, 생  탐 에  는 다양한 생 들  

주 하고  비 하여 계  하는 과

 생  본  지식  공하여 과학  지식 생

에 필수  보  공한다(Hammer et 

al., 2010). 미  가과학 에  

상  상에 한 동  통해 립 는 

‘ (pattern)  견’  과학  지식 생  

다(NRC, 2012).  과 에  학습 는 

‘여러 상  찰 – 상들  사 과 차  

견 – 여러 상  계 직’  과  여러  

복하게 다.  동  통해 지식  생  

 루어지 해 는 복  동  충  

루어 야 한다.  여러 생  상  공

통 과 차  찾아 주  복하는  탐

 학습  과 에 과  집착  학습  공  결

하는 주 한 다.

에 본 연 에 는 과  집착에 한 체  

보  공하고  과  집착  지  모  가

 고안하고  규 하고  하 ,  

해  생   탐  과  하 다

(Hammer et al., 2010).
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질  

1.  과 에  시한 목  아들  어 다.

2.  과  해결  하는 것  비 실 다.

3. 내가 한 과  목 는, 과  수행하  
상 에  꿀 가능  크다.

4.  과  해결하거  또는 포 해도, 직  

는 상  없다.

5. 는  과  해결하  해  다한다.

6. 과  포 하는 것  어 지 않다.

7. 는  과 가 도 할 만 한  과 고 생각

한다.

8. 는  과  해결하  해 평 보다  많  

할 것 다.

9.  과  해결하 고 하여 얻  수 는 것

 많지 않다.

표 2. 과  집착   한 

Ⅱ. 연구 방법

1. 연  대상

생   탐 에  과  집착  지  모  

규 하  해 는 프 콜  통해 과  집착  

할 수 어야 한다. 과  집착   해

는 과  수행하는 연  참여  과  집착  

아야 한다. 에 합한 연  참여  하  

해  원  32 (남: 18/여: 14)  충  재 

Y고등학  1학  과학 동아리 32  상  

과  집착에 한  실시하 다.  수행 

결과에 해 남  각각  집단에  수가  상

 4  학생  연  참여  하 다.

 Klein 등(2001)  과  집착   

해 개 한 것  안하여 사용하 다( 2). 안

한  과학  공 학원생 13 에게 

지 식  5단계  Likert 척도  용해 내용 

타당도  검 았 , 내용 타당도 지수(CVI)는 

82% 다. 어 충  재 Y고등학 에 연  참

여  집단과 독립  집단  상  비 

 한 결과 내 신뢰도 계수(Cronbach’s α)

는 0.79 다.  본  과  집착  

에 하다고 볼 수 다.

2. 과제 개발

프 콜  통한 생   탐 에  과  

집착  가  지  모  규  해 는 

연  참여 가  과  집착  보여야 하는 , 

 해 는 탐  수행  해  찰  쉽고 

숙하 , 다양한 상  루어진 과  시해

야한다(Klein et al, 2001). 그리고 과  수행  

과 목 가  드러 야 한다. 러한 건

에  과 에 공통  지시  하고 2가

지  생   탐  과  하 다.

많  연 들( 건  , 2009; Liccoine, 2009)

에  과  집착  는 과 는 목 과 수행 

 하고, 과  수행  과  수행에 한 

 보 어야 하 , 숙하지만 심  

극할 수 어야 한다고 주 하고 다. 에 

 본 과  지시  ‘다  상들  찰하여 

과학    한 많  찾아 하

.’  하 다. 어 상들  탁  에 

늘어 고 시간  한 없   탐  수행하도

 하 다. 상들  찰 과  통해  찾

고  하 는 체  수행  시하여 

연  참여 가 용 하게  과  수행할 수 

도  하 다. 또한 과학    찾고, 

한 많  찾는다는 한 목  시하 , 동

시에 한   내    에 한 

도 , 과  수행에 한  보 하 다. 

사고 과 상    수행하는 연  

참여 에게 큰 지  과 하  킨다. 에 과

 수행 시 간 간 누  보가 생 다. 

 많  사고  연 들에 는 단 한 과 가 아

닌 복수  과  수행한다(van Someren et al., 

1994). 그리고 사고 에는 워 업  필 하다

고 알  다(van Someren et al., 1994). 

 프 콜  수집하  한 과 는  가지  

하 다. 첫 째 과 는 14개체  루어진 드 

태  Caminalcules Set 다(그림 1  ). 

Caminalcules는 Camin에 해 고안  상상  동

  해 고안  공  동  
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그림 1.과 집착 프 콜 수집  한 생   탐  과 ( : Caminalcules Set, 우:  Set)

에 실  재하는 생 에 비해 보다 찰  용

하고, 키  생  쉽다(Gendron, 2000).  

째 과 는 모양과 크 가 다  20가지  

다(그림 1  우).  과 는 진  등(2010)에 

해 고안   탐  트 ,  찰  

가능하여 다양한 찰  가능하다. 또한 재가 거

감  고 숙하다. 하지만 과  등에  다루

지 않는 상  스스  키  찾아야 한다. 

에 비  키 생  쉬운 Caminalcules 

Set  처 에 실시하여 과  원 하게 수행하도

 하 다. 그  다  어 운  과  실시하

여  과  집착  드러 게 하 다.

한 과  내용 타당도 검  과학  

가 1 과 학원생 4  참여한 미  통해 

루어 다.  후, 미 에 참여하지 않  13  

과학  공 학원생  상   통해 

내용 타당도   검 았다. 내용 타당도 

 Likert 척도에 해 5단계  루어진 평  

 용하 다. 내용 타당도  결과 타당도

는 91%   는  80%( 태

, 1996) 상  내용 타당도  타냈 므  개

 과 가 생   탐 에  과  집착  지

 모  규 하는  하다고 볼 수 다.

3. 프로토콜 수집 및 분

프 콜 수집  한 본 과  수행 시 사고 

과 상   사용 었다. 본 과  수

행하 에 앞  연  과 에 한 충 한  

통해   에 해 안내 해 주었다. 

또한 주변 사  용한  통해   사

고 에 한 사  연습  실시하 다. 실  본 

과 는 시간 한 없  실시하 다. 키  찾고 

직   하는 과 에  연 는 연  참여

에게 사고  하도  하 다. 과  수행

하는 동안 연 는 가  개 하지 않았 , 연

 참여 가 10～15  상 하고  경우 

야  계 해 달 고 청하 다. 그리고 연  

참여 가 과 에 한  할 경우 연  참여

 사고  과  수행에 향  미 지 않  해 

립 고 한  언어만  사용하 다. 연  

참여  본 과  수행   과  하 다. 

 동시에 수행 가 과  원  수행하거  

어 워하거 , 감   할 에는 후 

상   과 에  에 해  어보  

해 별도  시간과 행동  모하 다.

본 과  수행 후 곧 어 상   실시하

다. 과  수행에 한 질 에 앞 , 과 에 한 사

 질   실시하 다. 과 에 해 어 한 

경험  는지 과  처     생각  

엇 지,  할 수 다는 신감  어 했는지 

등 질  통해 과  식 단계에  사고  

드러 지 않   알아보았다. 어 과  수행 

 어 는 과  집착  지  , 과  집

착   변 , 계 등  하  해 본 

과  수행하  앞  모하  에 해 

 그 게 행동했는지, 슨 생각  들었는지, 어  

 들었는지 등과, 그러한 것들  어 한 향

 주었다고 생각하는지 등  어보았다. 마지막

 과  수행 과 후  비 해 과  집착  

 과  수행 체  변  그 원 에 해 

어보았다.
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지

모

단계

지  모  특징

각 단계별 지  하  과 과  집착   변

과  집착 

과 에 한 다양한 찰

과거 과  공 경험  상  비

탐  목 에 해 한 에 한 

평가

주 집  → 신감 →  목  

과  집착 

강

 경험 상  통한 체  탐  계  

한 가  검  

탐  계   후 극  수행

가  검  시 지 탐  과  복  수행

주 집  가 ↔ 신감 가 →  목  

과  집착 

지

탐  료 후 피드  수행

탐  료 후  후  탐  수행

신감 지 ↔   정 → 주 집  

지

사고  내용   료  용하여 사

하 다.  동시에 수행  언행  미가 

하거 ,  빠진  상   

료  용하여 시간과 과  순 에 맞 어 재

하 고,  통해  한  프 콜

 하 다. 한  프 콜  van 

Someren 등(1994)  안한 심리학  모  

차에  었다.  과 에  연  주

 한 하  하여 과학  가 1

과, 학원생 4 에게 틀에  사용한 어  

, 개  심  내용타당  검  았다. 

그리고  독립  학원생 90  상  

지  통하여 내용 타당도  보하 다(CVI = 

0.83). 그리고 코  틀  신뢰도  보하  

해 8  연  참여    택한 1

 체 프 콜  상  과학  가 1

과 동시에 하 다. 간 신뢰도는 Kappa

(van Someren et al., 1994)  사용하 다.

Ⅲ. 연구 결과  논의

1. 헌연 를 통한 생  분류 탐 에 의 가

적인 인지적 모  고안

생   탐 에  과  집착  지  모  

규 하  해 과학 학과 심리학  헌  

통해 과  집착  가  지  모  고안하

다.  헌  통해 지  모  

 도 하 다. 그리고  함께 탐  

에 맞춰 각 단계  하고 각 단계  특징  

하 다.   탐  동 시 어  수 는 

과  집착과  지  동  탐  에 

맞 어 열하 다. 에 맞 어 지  동과 

 과  집착  주   주 집 , 신감, 

목  상 변  하 다.  ,  

들어, 주   A가 B에  향  주는 

경우   사 에 ‘→ ’  타내었다. 또한 

 주  가  향  주고 는 경우 

‘↔’  용하여 타내었다.  후,   가지 

 변  변 는 과  집착 체  변  

 각 단계  하 다.  과  통해 

 생   탐 에  과  집착  가  

지  모  <  3>과 같다.

생   탐 에  과  집착  가  지

 모  크게 과  집착 , 과  집착 강 , 

과  집착 지   단계  하 다. 각 단계

는 생   탐  진행에  변 하는 과  

집착  양상   었다. 실  탐

 수행하  에  탐  과  식하고 

표 3.생   탐 에  과  집착  가  지  모  단계  특징
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해하는 과 에  과 에 특  과  집착  처

 다(Scholer & Higgins, 2012; Vakkari, 

1999). 어  과 에 집 하여 여러 가지 상들 

가운    찾고, 하는 과 에  과

 집착  욱 강 다(Renzulli, 2002). 그리고 

신  운 목 에 도달하   신  수행 결

과에 해  평가하고, 가 수행 여  결 하

 과  집착  지 다(Miner, 2005).  같

 생   탐  과 에  학습 에게  드러

는 과  집착  변  모습에  지  모  

단계  할 수  것 다.

각 단계에  특징  각 단계별 지  하  

 에  과  집착   변  

어 다. 각 단계별 지  하  는  

헌에  과  집착  , 강 , 지  각 단계

에  수행 는 지  수행  과  하

다. 그리고 과  집착   변 는 각 단

계에  지  수행에 해 변 하는 주  집

, 신감, 목   특징  하 다.

과 에 한 식과 해가 심  는 과  집

착   단계에 는  상에 한 다양한 

찰과 과거에 과  공한 경험  상  재 

과  비 , 탐  목 에 한  평가가 

루어진다(Smallwood et al., 2004).  단계에

는 과 에  시하는 목   상들  특

징들  처  식하고, 다양한  찰하여 

다양한 보  습득한다. 그리고 는 탐  

동  경험  또는  상  는 개체에 

한 경험  상하여 재 과   비 한다.  

통해 본  과  략  도  악하여 

신  능 과 비 해  탐 에 한 목  

우  수행 여  결 하게 다(Liccoine, 

2009). 과  집착   는 과 에 한 주

 집  처  , 과  보  습득하고 

 신  능 과 비 하는 과 에  과  수행

에 한 신감    목   

어지게 다.  같  과  집착   변

  단계에  과  집착  처  생하게 

다(Renzulli, 2002).

과  집착  강  단계에 는  탐  

  경험  탕  체   탐  

계  하게 다. 에 생  했  경

험  , 상들  특징  공통  또는 차

   생 하는 과 다. 그리고 하

 에 해 가 료 었   건  

하는 과  수행하여  탐  결과에 한 

빠  단  수행하게 다.  후 한  

 용하여 상들  하는 극  수행  

루어지고,  같  과  신  과  집착 

 단계에  한 목 에 도달할 지 계

해  복  수행하게 다.  단계에 는 과

에 해   수립하고, 극 고 복

 수행하는 과 에  에  과 에 

한 주  집  가하고,  탐 에 능숙해지

고, 신  한 목 에 차 도달해가  신

감  가한다( 건  등, 2009; Renzulli, 2002). 

에 다시 과 에 몰 하여 과 에 주  집 하

게 , 게 주  집  가  신감  가

가  가시키는 용  수행한다. 에  

과 에 해 계 해   목  하게 다. 

 같  과   탐 에 한 과  집착  

욱 가하고 강 다.

과  집착  지 단계에 는 복   

수행 결과 신  생 한 목 에 도달하  , 

해당 과 에 해  피드  수행하게 다. 지

지  가지    워  얼마   

하 는지, 그 들  과학 고 생각  드는

지 여  식하고, 수행 결과에 만 하는지  결

하게 다. 과학    하여 신

 한 목 에 도달하 다 , 과  수행에 한 

신감  지가  것 다.  연 (Deci & 

Ryan, 1990; Miner, 2005)에  러한 신

감에 해 과  수행에 한 가 가하게 

 과  수행 결과에 만 하게 다. 에  

다시  목  하게 어  후  탐

 수행하게 다. 러한 후  탐  수행에 

해 연스럽게 주  집  지 다. 그리고 후

 탐  수행 결과, 신감  가하게 다.  

같  과  과  집착  과  료 후에도 계  

지가 다.
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<사고 발  – 연 참여  1>

그러 , 단 색  삼원색  루 져 .

그러니  삼원색  색  계열에 라   해 보  하죠.

삼원색  빨간색, 노랑색, 파랑색 가... 그 게 니

단, 4번  노랑색, 1번  빨간색, 2번  파랑색.

게 가  색  그것니 , 것  심  하  하고...

20번  , 그다 에 단 색  실한 것만 하  하죠.

11번  ..

.. 생각보다 한 게 니 .

( 략)

할 것  문  는 것과 단순한 것  하 ,

18번과... 단 나눠보고...

단  흰색 랑 거는 다 놔  하는  겠네...

단 처  게 나눌 수 는 , 게 나누는 객 적   문 과 색

 조  변 가  게 나눴 .

그런  여  11번  간 에 좀 걸 는 ... 노란색 네...

그래  단 게 한가   나눌 수 고,. 두 번째는...

색 ... ... 크 ... ...

너무 네... ..

생각  하나  나는 , 하

갑  너무 다...

RtPe

RtPe

RtPe

RtE

RtE

RtE

RtE

RtF

RtPn

RtN

RtN

RtF

RtF

RtR

RtPn

RtF

RtF

RtAd

2. 프로토콜 분 을 통한 생  분류 탐 에  

과제 집착의 인지적 모  규명

1) 코 틀 과 프 콜 

헌 연  통해 고안  생   탐 에  

가  지  모  연  참여 들  생 한 

프 콜  실  하  해  코 틀  

하 다.  코 틀에 사용  용어  그 

는 본 연 에 사용하  헌  것   

하 다. 그러  프 콜  용한 1차  결과, 

헌 연  통해 고안   코 틀  사용하여 

실  프 콜  한 결과 코 에  가지 

 생하 다. 에 고안  가  지  모

과 에 하여 한  코 틀  다 과 

같  수  보 하 다.

첫째,  코 틀에 해 가 지 않는 

프 콜에 해당하는 지  하   가 

하 다. 째, 지  모 에    순 가 

실  프 콜과 다  경우가 견 어 그 순  

수 하 다. 째, 지 않는 프 콜에 해

당하는 지  하   삭 하 다.

 같  과  통해 < 4>  같  수  코

틀  하 다. 게 한 코 틀  신뢰

도  알아보  해 Kappa 식에   간

 신뢰도  산 한 결과 Kappa지수는 0.82  

타났   통해 수  모 과  코 틀  

충 한 신뢰  보하  알 수 다. 

다  연  참여 가 과  수행하  생 한 

프 콜  수   코 틀  한 시 다.

 첫  “그러 , 단 색  삼원색  

루어  아. 그러니  삼원색  색  계열에 

  해 보도  하죠. 삼원색  빨간색, 

색, 색 가... 그 게 니 ”는  

색 는 과    ‘삼원색’  개

  경험에 한  탐  계  우
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< 상적 접 –연 참여  2>

Q. 처 에  는  개 할  ?

A. 한 10개 할  .

Q.한 7개 정  했는 , ? 만족스러워 ?

A. 만족스러 , 제 생각  끝 니  는 .

Q. 처 에 10개 정   찾  수  것 같다고 했는 ,  그 게 생각했나 ?

A. 과제  본격적  시 하  전에 눈  좀 찾 는 . 그  1~2개정  나 , 그래  

그 정 는 할 수  것 같다고 생각했 .

Q. 과제  하  다  곳에 신경  쓰 거나 그러  ?

A. 여 에 너무 집 해 , 공 할  보다  집 한 거 같 .

Q. 파란색 털      에 향  주  것 같 ?

A. 단, 당연히 향  주 다고 생각해 . 과거 경험 . 거 하나   걸 

 나누  되겠 나 해  좋  느낌  가  거 같 .

ItGh

MtF

ItP

ItE

RtAi

ItR

ItCh

는 진술  에 ‘경험  탐  계  수립

(RtPe)’에 해당하는 지  하   하

다.  달리 “ 할 것  양  는 것과 

단순한 것  하 ”, “색 ... ... 크

... 모양...”처럼 경험  아닌 상  찰하여 

얻  보    생 하는 진술   

생 에 해  경험  역할  다.   

프 콜  ‘경험 미  탐  계  수립

(RtPn)’  하 다. 그  “ 단, 4  

색, 1  빨간색, 2  색. 게 가  색  

그거니 , 것  심  하  하고... 20  

쪽, 그다 에 단 색  실한 것만 하도

 하죠. 11  쪽..”  앞  계 한 탐 계

  용하여 각 고 직  

 수행하는 진술  ‘ 극  수행(RtE)’에 

해당하는 지  하   하 다. “ .. 

생각보다 한 게 없 니 .”, “그런  여  

11  약간 마 에  걸리는 ... 색

...”, “  어 . ...” 등  프 콜  

 탐  수행하는 간에 스스  지 지  수

행 결과  평가하는 진술 므  ‘탐  수행  

 평가(RtF)’  하 다. “18 과... 단 

눠보고... 단  색  거는 어 다 야 하

는지 모 겠 ...”  프 콜   료  함께 

 하  , 앞  한   용

하는  어 어 움  겪 , 어느 주에 어

야 하는지 망 고, 고민 에 단  

에 맞지 않는  수행하는 진술 다.  

 ‘ 극  수행(RtN)’  하 다. 

“그  단 게 한가지   눌 수 

고,.  째는...”  프 콜  한 가지 에 

한  마 고 내  목  한  

 개수에 도달하  해 계 해  과  수행

하 는 진술 므  ‘목 에 도달하  한 복

 탐  수행(RtR)’  하 다. “갑  

 다...”  프 콜   수행  과 에 

한 주  집  낮아지고 집  상  신  

재 상태  변경 었다는 타내는 진술 다. 

  프 콜  ‘주 집  감 (RtAd)’  

하 다.

다  연  참여 가 과  수행  료한 후 

상   시 생 한 프 콜  수   코

틀  한 시 다.
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< 상적 접법 – 연 참여  3>

Q.   찾  하는    찾  는  생각  들 나 ?

A.  해  한다는 생각  계  들 . 그런   찾  하고 생각만 하고 니 , 제 

신한테 실망했 . 게 할 수가 는 거 . 거랑 비슷하게 신감  내 가는 것 같 .

Q. 그러  시, 실제   하다가 “ 정  된 것 같 ...”  “한 번  해볼 ?” 런 

생각  들 ?

A. 네. 제가 간에 보 , 펜촉  말했  , 뭘 결합해  한다는 게 . 간에 했  것  

했  , 간   했  것과 실히  할 수 는 것들   해 볼 ? 했   

전에 들  생각  “ ~ 정   상 생각나  는 ...” 그런 , 전에  했  것  끄집

내   개라   하 고 했 . 

RtF

RtCd

MtF

MtGh

MtS

연  참여 가 과  본격  수행하  에 

과  악하는 과  재한다.  과 에  과

 직  평가하게 는 , 본 과  경우 

많  연  참여 들  눈  략   

 찾아보는 (ItP)  사용하 다.  과  

통해 한 결과   과 에 한 평가가 

루어지고(ItE)  하여 목   루진

다.  프 콜에 는 과 에 한 비  수

행  통해 과  평가한 결과 10개 도   

목  웠다. 1～2개    쉽게 찾아

고, 어   목  웠  에 과   

할 수  것 같다는  신감  었다는 

것  알 수 다.

한편   시 하   과 에 한 특

한 억  냐는 질 에 그 다(ItR)고 답

한 연  참여 는 에 해  억  

에 한  고안  용 할 것 는 단  하

다. 그리고 어   단에 해 과  수행 

에 과 에 한  신감   것  

할 수 다.

연  참여 는  간에   찾지 못하

고 어 움  겪   재 지 신  했   

탐  결과  단하고 평가한다. 그 결과 만 스

럽거  에 미 지 못하는 경우 과  수행 에 

신감  감 하는 것  타났다. 

그리고 연  참여  신  내  한 

목 에 도달했   연  참여 는 지  수행  평

가하게 다(MtF).  연  참여  경우 “

도   상 생각 지 않는 ...”  술에  

신  내  목 에 도달하 고, 에 평가  했  

알 수 다. 평가 결과, 지  수행에 만 하지 못

하고 에 생각했  들에 해 생각하  다

시  시도하 다. 는 내  목  처

보다  게 하고(MtGh), 그  스스  과

 다시 하는 ‘ 료 후  후  탐 (MtS)’

에 해당 다.

2) 생   탐 에  과  집착  지  모

 규

 같   모든 연  참여 들  프

콜  한 결과  <그림 2>과 같  

생   탐 에  과  집착 모  규 하

다. 실  과  집착  지  하  과  타내

 해 각 연  참여  프 콜  모  하

, 차상 같   지과  병

 하 다.  들어 연  참여 들  ‘과  

집착 강 ’ 단계에  탐  계  할  경험

에 한 탐  계  하 도 하고, 찰 결

과  심  탐  계  하는  가지 

 보 다. 그리고 신감, 주 집 에  극

거  극  수행 태도  보 다. 에 ‘경험 

 탐  계  ’과 ‘경험 미  탐  계  

’    병  하 다. 그리고 그 

에 ‘ 극  수행’과 ‘ 극  수행’  병

 하 다.
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단계 단계별 지적 하  정    코드 과제 집착  
변 정    코드

과제
집착

과제에 한 다양한 
찰

(Diverse 
Observation) 

과제에  제시  여러 정보들  감각
 통해 지하는 지적 

ItO
 주  집  

(Attention Formation - 
High)

다양한 찰  과정에  과제  
에 큰 심  여진 상태

ItAh

과제  경험 상
(Task-related 

Experience Recall)

과제에  지한   탐  동
과 사한 과거  경험  리는 

지적 
ItR

 신감 
(Confidence Formation - 

High)

과제에 한 찰과 과제  경험
 상하여 신 스스  과제 수행
  할 수 다고 믿어지는 상태

ItCh

탐  비 수행
(Inquiry 

pre-performance)

본격적  과제  수행하  전 아주 
짧  시간 동안 찰한 정보만  
탕  탐  비적  수행하는 
사고 과정

ItP
  정

(High Self-Goal 
Setting)

에 해  평가하여 내 적
 쉽게 도달하  든  

택하는 상태
ItGh

에 한  
평가

(Goal Evaluation by 
Criteria)

에  하는 사항  파악하여 
신  능 과 비 한  내   

결정하는 지적 
ItE

 미 정
(No Goal-Setting)

에 해  평가하지만 내
적   정하지 않  상태 ItGn

과제
집착
강

경험  탐  계  
수립

(Inquiry Planing 
based on 

Experience)

과제  해결했  경험 나 과제  
  경험   가  

우고  검 하  한 체적  
 하는 지적 

RtPe

주  집  가
(Attention 
Increase)

탐  계  정하  해 과제  
에 여진 심  가한 상태 RtPe

주  집  감
(Attention 
Decrease)

탐  계  정하  해 과제  
에 여진 심  감 한 상태 RtPn

경험 비  탐  계  
수립

(Inquiry Planing 
Not based on 
Experience) 

과제  해결했  경험 나 과제 
  과거  경험  아닌 과제 
찰  통해 얻  결과만   

가  우고  검 하  한 
체적   하는 지적 

RtPn 주  집  지
(Attention 

Maintenance)

탐  계  정하  해 과제  
에 여진 심  지 는 상태

RtE

적극적  수행
(Enthusiastic 
Performance)

가한 신감   정한 탐
 계  직 적   적 하는 
지적 

RtE 신감 가
(Confidence 
Increase)

탐  계  정하고 가  평가  
 정하는 과정  통해 스스  

과제 수행   할 수 다는 믿  
가한 상태

RtN

극적  수행
(Non-Enthusiastic

Performance)

정한 탐  계  직 적   
적 하지 못하고 망   
수행하는 지적 

RtN
신감 감

(Confidence 
Decrease)

탐  계  정하고 가  평가  
 정하는 과정  통해 스스  

과제 수행   할 수 다는 믿  
감 한 상태

RtF
탐  수행   

평가 
(Self-Evaluation on 

Performance)

탐  과제  수행하  지 지  
수행 결과  스스  평가하는 지적 RtF

  정
(High Self-Goal 

Setting)

과제 수행  어 움에도 하고 
신감  가   에 정하

 가 계 하여 지 는 상태
RtR

에 도달하  
한 복적  탐  

수행
(Repetitive 

Performance)

신  정한 에 도달하  해 
탐  계  수행 지  복하
여 수행하는 지적  

RtR 낮   정
(Low Self-Goal 

Setting)

과제 수행  어 움에 해 신감  
감 하여 에 정하  가 
낮아지는 는 상태

RtAi

과제
집착

지

탐  료 피드
(Inquiry Complement 

Feedback)

탐  과제 수행  통해 내 적  
정한 에 도달한 후 결과에 

한 평가 , 에 도달할 수 었  
원  등  스스  해 보는 지
적 

MtF
신감 지

(Confidence 
Maintenance)

탐  수행 결과가 정한  비
해 평가한 결과 스스  과제   

할 수 다는 믿  지 는 상태

MtC
m

탐  종료
(Inquiry Quit)

탐  수행 결과에 만족하거나, 만족
하지 못하 지만 신감  어져 새

운  정하지 않고 탐  수
행  종료하는 지적 

MtQ
신감 감

(Confidence 
Decrease)

탐  수행 결과가 정한  비
해 평가한 결과 스스  과제   할 
수 다는 믿  감 한 상태

MtCd

료 후 적 후  
탐

(Spontaneous 
Subsequent Inquiry)

새 운 가 정 어 에 라 
다시 적  새 운 탐  계  
수립하는 지적 

MtS

새 운   
정

(High Self-Goal 
Resetting)

탐  과제에  제시한 에 도달하
지만 만족하지 못하여 내 적  

새 운  정한 상태  
MtGh

신감 지
(Confidence 
Maintenance)

탐  수행 결과가 정한  비
해 평가한 결과 스스  과제   할 
수 다는 믿  지 는 상태

MtC
m

주 집  지
(Attention 

Maintenance)

새 운 탐  계  수립하  해 
과제   에 한 심  계

해  지하는 상태

MtA
m

표 4.생   탐 에  과 집착  지  모  규  한 코 틀
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그림 2.생   탐 에  과  집착  지  모

본 모  연  참여  과  집착  타 는 

지  특징  타낸 것 , 과  집착  타

는 상 에  변  심  모 에 하

다.  ‘주 집 ’, ‘ 신감’, ‘목

’   가지 과  집착  는 과  집착

 는 상  심  하 다.  들

어 ‘과  집착 강 ’단계에  과  수행 진행결

과에  신감 , 주 집  감 하는 프

콜  찰 었지만  결과는 과  집착  가

 타내는 것  아니므   모 에 는 

하 다.

 규  생   탐 에  과  집

착  지  모  헌  가  모 과 비

해 보았    가지 차  다.  ‘과

 집착 ’ 단계에 는 과  식하는 단계

에  간단하게 미리 탐  미리 수행해 보는 ‘탐

 비 수행’과 목  평가 후에 체  내  

목   없  과  진행하는 ‘목  미 ’

 가하 다. 

‘과  집착 강 ’ 단계에 는 귀납  식  

 계  수립하는 과  ‘경험 미  탐  

계  ’  가하 다. 그리고 과  신 

게 수행하지 못하고 거리  수행하여 주 집

 하  신감  하  도하는  ‘ 극

 수행’도 가하 다. 그리고  탐  

 행동  사결  해 탐   신  지

지  탐  결과  단하는 ‘탐  수행  

평가’  가하 다. ‘과  집착 지’ 단계에

는 목  도달 후  평가 결과에  탐  

마 는 ‘탐  료’가 가 었다.

본 연  결과에  타  생   탐 에  

과  집착  지  모   과  집착 

과, 탐  통한  해결 과 , 목    

모  포함하고 다. 체  과  과  집착  

는  식, 과  집착  강 는 안 

  안 용, 과  집착  지가 는 평가

  단계  루어진  해결 과 (Chi & 

Glaser, 1985)  순 가 어 다.

또한 ‘과  집착 ’ 단계는 과 에 한 

찰과 해,  통한 평가  과  과학 탐  과

  식 단계  다. 그리고 ‘과  

집착 강 ’ 단계  ‘과  집착 지’ 단계는 탐

 계  하고, 실  탐  수행하 , 탐 가 

료   지 계 해  탐  수행하는 단계

, 가    실험 계, 료 해 , 결  도

 어지는 탐  과 (AAAS, 1990)과 사하다.

그리고 과  집착    주  집 , 

신감, 목    가지 가 고 

들  상 용하여 과  집착  변 한다는 결과는 

과  집착  주    신감  안한 

Renzulli(2002)  신감과 목   시한 

Locke 등 (2002)  연 , 그리고 주  집  

시한 Privette & Bundrick(1987)  연  

한다. 그리고 러한 들  지  탐  과

과 맞  향  주고 는 결과는 과  집착에 

한 Miner(2005)  Hall & Foster(1977)  연

 한다. 

Ⅳ. 결론  교  함의

 연 는 생   탐 에  과  집착  지

 모  규 하는 연 다. 에  헌 

 통해 가  과  집착  지  모  고
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안하 다. 그 후 생   과  상  사고 

과 상   통해 연  참여 들  

과  수행하는 동안에 생 한 프 콜  하

여  생   탐 에  과  집착  

지  모  규 하고  하 다.

에  규   과  집착  지  모

 크게 ‘과  집착 ’, ‘과  집착 강 ’, 

‘과  집착 지’   단계  었다. ‘과

 집착 ’ 단계에 는 ‘과 에 한 찰’, 

‘과   경험 상’, ‘탐  비 수행’, ‘목

 평가’  하  과  하 다.  단계에

는 ‘주  집  ’, ‘ 신감 ’, ‘  

목  ’  ‘목  미 ’  과  집착 

 변 가 어 는 것  하 다. ‘과  

집착 강 ’ 단계는 ‘경험  탐  계  ’ 

또는 ‘경험 미  탐  계  ’, ‘ 극  

수행’  ‘ 극  수행’, ‘탐  수행   

평가’, ‘가  검 지 복  수행’  하  

과  었다.  단계에 는 ‘주  집  

가’, ‘ 신감 가’, ‘  목  ’  

 변 가 어 , 주  집 과 신감  상

용  하는 것  하 다. ‘과  집착 지’ 

단계에 는 ‘ 료 후 피드  수행’, ‘  

후  탐  수행’, ‘탐  료’  하  과  

하 다.  단계에  과  집착  는 

‘ 신감  지’, ‘  목  ’, ‘주  집

 지’  변  보 는 것  하 다.

러한 연  결과  생  학습  지도  평

가 에 다 과 같   가지 시사  얻  수 

다.

, 본 연  결과에  시  생   탐

에  과  집착  지  모 에  생   

탐 에  과  집착  향상  한 체계 고 

체  수-학습 략  우는  도움   수 

다. , 학생들  과  집착   해 단순

 질  보상만  공한다거  언어  통한 

독 가 아니  과  집착   주  집 , 

신감, 목    한 체  학습 

략  공할 수 다.  들어 “다양한 

 사용하여 상  충  찰하여 하

.”, “과  수행에 한 지  경험  리

 상들  해 보 .”, “ 신만  목  

하고  하   수행해 보

.” 등과 같  과  집착    

 과  집착   수 는 체  략  

울 수 다. 어, 러한 체  수-학습 

략  통해 과  집착  실질  향상  할 

수  것 다.

그리고 생   탐 에  과  집착  지  

모  과  집착 능  평가에도 용  수 다. 

과  집착에 한 상 고 직  평가가 아

니  단계 고 체  평가가 가능하다.  

통해 과  집착  향상에 어  단계에  한  

고 는지, 어 한 가 과  집착  향상에 필

수 지 등  평가할 수 다.  아가 과  집

착에 한 객    낮  수  과  집

착에 한 근본  원  할 수 게 함

 평가  본질  목  피드  료  공할 

수 다.

마지막 , 생   탐 에  과  집착  

지  모  과  집착 향상  한 연   학습 

모  개 에  료  공할 수 다. 

재  향상  해  창 과 지능  가  

한 다양한 모  개 었지만 과  집착  그 향

상  한 체 고 실  학습 모  개

 루어지지 않았다. 하지만 본 모  통해 단

계 별  체  략  하고 앞  개  평

가 도  통해 그 효과  검 하는 연  수행할 

수 다. 그리고 게 검  여러 략들과 본 

연 에  시한 지  모   과  집

착 향상  한 학습 모  하여 학생들  실

질  과  집착 향상   수  것 다.
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국 문 요 약

본 연  목  생   탐 에  과  집착

 지  모  규 하는 것 다.  해 

생  과학 탐 에  과  집착에 한 다양한 헌

들  하여 과  집착에 한 가  지  

모  고안하 다.  후, 고안한 모  규  

해 과  집착   한 과  개 하고 사

고 과 상   용하여 연  참여

 프 콜  수집, 함  생   탐

에  과  집착  지  모  규 하 다.

연  결과, 헌  모  고안하고 프

콜  통하여 규 한 과  집착  지  모

 크게 과  집착 , 과  집착 강 , 과  집

착 지   단계  과  하 다. 과  

집착  단계에 는 과 에 한 찰, 과  

 경험 상, 탐  비 수행, 목  평가  하  

과  하 다. 과  집착 강  단계는 경험 

 탐  계   또는 경험 미  탐  계  

, 극  수행  극  수행, 탐  수행 

  평가, 가  검 지 복  수행  하

 과  하 다. 과  집착 지 단계에

는 료 후 피드  수행,  후  탐  수행

 하  과  하 다. 각 단계마다 과  

집착   신감, 목 , 주 집  변

하는 것  하 다.

 연  결과에 해 생   탐 에  과  

집착  지  모  통해 생   탐 에  과

 집착 향상  한 체  수-학습 략  

하  한  보  공할 수  탐  

과 에  과  집착  단계  평가  피드  

시에 도움   것 다. 

주 어: 생   탐 , 과  집착, 지  모

, 사고 


