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요  약  본 연구는 중학교 학생이 인식하는 지능형로봇 교사와의 관계형성 요인을 탐색하여 지능형로봇 교사-학습자 

간의 관계성을 설명하고자 하였다. 이에, 기존에 개발된 교사-학생 관계 측정 도구를 지능형로봇 교사 맥락에 맞게 재구

성하여 283명의 중학교 1학년 학생을 대상으로 설문조사를 진행하였다. 이후, SPSS 23과 Amos 21 프로그램을 활용하

여 탐색적 요인분석 및 확인적 요인분석을 실시하였다. 연구결과 중학생이 인식하는 지능형로봇 교사와의 관계형성 요

인은 ‘신뢰감’, ‘유능감’, ‘감정교류’, ‘포용력’이며, 이러한 하위요인들은 중학생이 지능형 로봇과의 관계형성을 설명하는

데 근거를 제시하고 있다. 본 연구는 지능형로봇 교사-학습자 간의 유의미한 상호작용 증진을 위한 방안에 대한 논의 

뿐 아니라 지능형 로봇을 기반으로 한 교수법을 제시하는 데에도 활용될 수 있을 것이라 판단된다. 또한, 교육용 지능형

로봇 서비스의 이해 및 개발을 지원하는 연구로써 공헌할 것이다. 이상의 연구결과를 바탕으로 추후 연구에서는 지능형

로봇 교사에 대한 다양한 학교 구성원(교사, 학부모 등)의 인식을 조사하여 교육현장에서의 인간-로봇 상호작용 연구가 

계속되어야 할 것이다.

주제어 : 지능형로봇교사, 인간-로봇관계, 인간-인공지능관계, 중학생인식, 관계형성요인

Abstract  This study aimed to explore the relationship between Intelligent Robot Reacher(IRT)-student 

by examining the factors of their relationship perceived by middle school students. In doing so, we 

developed questionnaires based on the existing teacher-student relationship scale and conducted an 

online survey of 283 first graders in middle school. The collected date were analyzed using exploratory 

factor analyses with SPSS 23 and confirmatory factor analysis with Amos 21. The study findings 

identified four factors of IRT-student relationship namely “trust”, “competence”, “emotional exchange”, 

and “tolerance”. It is expected that the study can be used to discuss ways to enhance educationally 

significant interaction between students-IRT and teaching methods using intelligent robots(IRs). Also, 

the study will contribute to the understanding and development of various services using IRs. Based on 

the study finidngs, future studies should investigate the perception of various education stockholders 

(teachers, parets, etc) on IRT to elevate the Human-Robot Interaction in the education field. 
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1. 서론

정부는 지능형로봇을 9대 신 성장 동력의 하나로 선정

하여 2004년 ‘IT839정책’, 2008년 ‘지능형로봇 개발 및 

보급 촉진법’을 제정하였고, 이에 따른 교육 분야의 지능

형로봇 도입과 활용 범위도 확장되고 있다. 최근 교육부

가 발표한 초등학교 영어교육 내실화 정책에서는 지능형

로봇 활용을 통해 학습자에게 맞춤형 영어교육 제공과 

영어 의사소통 기회 부족을 해결하겠다고 밝혔다[1]. 이를 

통해 학생들은 인공지능과 결합한 지능형로봇과 영어로 

대화하며 발음 및 문법교정과 평가를 받을 수 있게 된다.

컴퓨터를 주요 매개로 활용하는 ICT기반학습이 ‘학습’

에 중점을 두는 것과 달리, 로봇을 활용한 교육은 학습자

와 로봇의 ‘상호작용’에 기대를 두고 있다. 이는 로봇과 

학습자의 지속적인 감성 교류가 학습에 중요한 요소 중 

하나이기 때문이다[2]. 로봇과 학습자의 상호작용 촉진을 

통해 학습자의 학습 흥미도와 교과에 대한 이해를 높여

주어 학습 성취도 향상에 긍정적인 영향을 미친다[3]. 특

히, 인공지능(AI)을 탑재한 지능형 로봇은 기존의 로봇과 

달리 교육적으로 다양한 역할을 수행할 수 있을 것이라

고 이미 여러 선행 연구에서도 언급된 바 있다[4,5]. 

교사와 학생은 학습 활동을 하면서 관계를 형성하고 

발전시켜 나간다. 이에, Gordon은 교사가 수업에서 누

구를 가르치고, 무엇을 가르치며, 어떻게 가르치는가의 

대한 논의도 중요하지만, 교사와 학생의 원만한 관계형성 

또한 중요하다고 강조한다[6]. 이러한 측면과 함께 지능

형로봇과 학생의 상호작용과 학습활동이 학교 안ㆍ밖에

서 다각화 되는 현 추세를 고려할 때, 지능형로봇 교사와 

학생 관계에 대한 새로운 개념의 정립과 관계 형성에 대

한 논의가 필요하다[8,9]. 따라서, 학습자와 지능형로봇 

교사간의 관계 형성 요인이 무엇인지에 대해 규명하는 

것은 매우 중요하다고 할 수 있다. 

이에 본 연구는 학교 현장에서 지능형로봇 교사 도입

과 이에 따른 지능형로봇 활용 교수수업 설계의 대한 논

의에 앞서, 지능형로봇과의 학습활동의 실질적인 수혜자

이며 대상자인 학생들이 지능형로봇과의 관계형성에 대

하여 어떤 수준의 인식과 기대를 가지고 있는지 탐색하

고자 한다. 이를 통해 지능형로봇 교사에 대한 학생들의 

요구를 파악하며, 지능형로봇 교사-학습자간의 유의미한 

교육적 상호작용 증진 방안에 대해 논의하고자 한다. 

2. 문헌고찰

2.1 지능형로봇 교사 활용

교육용 로봇에 대한 정의는 학자마자 다르게 정의되지

만 대게 교육용 로봇은 ‘교구로봇’과 ‘교사로봇’으로 분류

된다. ‘교구로봇’은 수동적인 객체로써 로봇에 관련된 지

식과 기술을 교육하는 것을 목적으로 하는 로봇기술교육

과 국어, 수학, 과학 등 교과에서 교육활동에 자료로 활용

되는 로봇인 통섭교육용로봇으로 구분된다. 반면, ‘교사

로봇’은 능동적인 객체로써 교사를 보조하여 학습자와 상

호작용하는 교사보조로봇과 학습자의 친구역할을 하는 

동료교수 로봇으로 나눌 수 있다. 다시 말해, ‘교구로봇’

이란 로봇이 교육의 소재가 되거나 로봇을 제작하는 과

정을 말하고, ‘교사로봇’은 로봇이 교사의 역할이 되어 능

동적으로 교육 내용을 전달하는 경우를 말한다[7]. 

최근 AI발전은 로봇공학에도 상당한 영향을 미치고 

있으며 교실에서의 지능형 로봇 도입은 확장되고 있다

[8]. 교실에서의 로봇은 AI의 인터페이스가 컴퓨터가 아

닌 인간과 유사한 외양으로 체현(embodiment)되어, 인

간교사를 지원ㆍ보완하는 보조교사로서 활용되고 있다. 

지능형로봇 교사의 의인화된 외양으로 인해 학습자는 사

회적 현존감, 즐거움, 수행에 대한 선호가 촉진되어 학습 

성취도까지도 긍정적 영향을 미칠 수 있다[8]. 또한, 지능

형로봇 교사는 정확하고 동일하게 반복 수행하는 능력이 

인간 교사보다 우월하기 때문에, 인간 교사와의 협업에 

활용되었을 때 학습자의 학습 성취가 높아진다. 예컨대, 

일본에서 개발한 지능형로봇 교사인 플루트 로봇을 인간 

교사와 함께 활용한 결과, 인간 교사가 혼자 가르쳤을 때

보다 학생들의 플루트 화성과 음질에 있어서 더 높은 성

취를 보였다[9]. 제2외국어 학습 영역에서도 로봇 활용이 

활발하다.　반재천과 진경애는 한국과학기술연구원(KIST)

이 개발한 AI영어교사보조로봇 ‘실봇’과 ‘버디’를 영어 회

화교육에 활용하여 학습자들의 정의적 영역(영어공부에 

대한 흥미, 자신감, 동기 향상) 및 영어 읽기와 말하기의 

향상에 긍정적인 효과를 미쳤다고 보고했다[10]. 또한, 

자폐아의 사회성 학습에 있어서도 휴머노이드 로봇과 아

동의 상호작용이 타인과의 상호작용으로 전이되는 긍정

적인 결과를 가져왔다는 연구 결과가 있다[11]. 

지식 전달에 관련된 활동뿐만 아니라 교육행정업무를 

수행하기도 한다. 예컨대, 학점은행 교육기관인 원격평생

교육원의 경우 인공지능시스템인 ‘ROMA (Robot 

Manager)’를 활용한 학습관리를 진행하고 있다. 출석관리 

및 문자보내기 등의 학생관리 업무에서부터 신규 수강생에

게 적합한 강사 배정, 학습설계 지도사의 업무량 조절, 학

습자의 토론 내용 확인 등 다양한 역할을 담당하고 있다.
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2.2 지능형로봇 교사–학생 간의 관계

컴퓨터를 비롯한 다양한 기계와 상호작용 과정에서 인

간의 반응과 인식을 조사하는 데 유용한 모형으로 사용

되는 CASA(the Computers Are Social Actors)는 인

간의 대인관계(Interpersonal relationships) 상황에서 

발생하는 감정[12]과 행동[13]이 인간과 컴퓨터의 상호

작용관계에서도 유사하게 나타나고 있다고 설명한다. 또

한, 인간은 타인과 상호작용할 때 적용하는 사회 규칙을 

컴퓨터와의 상호작용에서도 동일하게 적용시키는 것을 

확인할 수 있다[14]. 최근에는 컴퓨터가 아닌 로봇으로 

확장된 CASA 연구들이 진행되었다[15,16]. 인간과 인간 

간의 상호작용과 인간과 컴퓨터 및 로봇의 상호작용을 

비교하는 선행연구에서 공통적으로 나타내는 것은, 두 조

건에 대한 사람들의 반응이 유사하다는 것이다[17]. 예컨

대, Reeves & Nass(1996)는 “기계에 대한 사람들의 반

응이 근본적으로 사회적(social)이고 자연스럽다(natural)”

고 주장하며[18], Nass, Fogg, & Moon(1996)은 팀워

크를 해야하는 상황에서 개인은 컴퓨터를 팀원으로 취급

하여 목표를 달성하였다고 보고한다[19]. 이는 인간이 컴

퓨터가 비사회적 본질(asocial nature)이 아닌, 컴퓨터

를 사회적 행위자(social agent)로 인식하고 인간과 인

간의 상호작용과 같은 형식으로 컴퓨터와 일상적인 상호

작용을 한다는 것이다[17].

이러한 연구 결과는 로봇과 인간의 관계 형성 또한 대

인관계 형성과 유사할 것이라는 전제를 내포하며, 지능형

로봇 교사와 학생의 관계 또한 인간교사와 학생 관계 형

성에서 작용하는 요인들을 통해 유추할 수 있다. 교사-학

생 관계의 구성요인을 살펴보면 Tyler(1964)는 공감적 

이해, 진실성, 무조건적 긍정적 존중을[20], Pianta(1991)

은 친밀감, 의존성, 갈등을[21], 지은림 등(2003)은 이해

공감, 친밀감, 신뢰감, 유능감, 존중감을[22] 제안하며 교

사-학생 관계를 평가하였다. 교사와 학생 간의 친밀한 상

호작용과 관계는 학습자의 정서적 안정감을 제공하며, 교

사를 향한 신뢰감을 형성하여 교과내용 전달에 도움이 

될 뿐만 아니라 학생들의 수업에 대한 집중도와 참여도

가 높아진다[23]. 즉, 학습자와 교사 간의 긍정적 상호작

용과 관계는 학습자의 정서적, 인지적, 사회적 기술을 조

절할 뿐만 아니라 학습 성취지향과 학업수행에도 영향을 

미친다[24].

3. 연구방법

3.1 연구 대상

본 연구의 목적은 설문을 통해 중학교 1학년 학생이 

인식하는 지능형로봇 교사와의 관계 형성 요인을 알아보

는 데 있다. 따라서 I지역과 D지역에 소재한 중학교에서 

정보교육을 받고 있는 중학교 1학년 학생을 대상으로 

2019년 12월 9일부터 23일까지 약 2주간 온라인 설문

을 실시하였다. 총 응답자는 298명이며 결측치가 있는 

응답과 불성실한 응답자 10명을 제외한 283명의 응답 

내용을 최종 분석하였다. 최종 응답자의 인구통계학적 특

성은 Table 1과 같다. 

Division Gender N %

Freshmen of

Middle School

Male 135 47.7

Female 148 52.3

Total 283 100

Table 1. Demographic Characteristics 

3.2 측정문항 및 분석방법

본 연구는 중학교 학생이 인식하는 지능형로봇 교사와

의 관계 형성 요인을 도출하기 위해 시작되었다. 

이를 위해, 지은림, 백순근, 채선희, 설현수의 교사-학

생의 관계 척도 문항[22]을 기반으로 본 연구의 알맞게 

재구성하였으며(Table 2 참조), 각 문항은 리커트 5점 

척도(1: 전혀 그렇지 않다, 5: 매우 그렇다)로 측정하였

다. 또한, 학생들의 지능형로봇 교사에 대한 이해도를 높

이기 위해 ‘지능형로봇 교사’에 대한 시각자료를 설문문

항 도입부에 함께 제시하였다.  

사전 연구들은 교사-학생 관계 즉, 인간-인간 관계를 

설명하고 있어 신뢰도와 타당도를 확인하였더라도 지능

형로봇 교사-학생 관계 즉, 로봇-인간 관계의 상황에서

도 동일하게 적용될 수 있는지는 확신할 수 없다. 로봇-

인간관계는 아직 학생들이 접해보지 못한 지능형로봇 교

사와의 관계에 대해 예측해야하기 때문이다. 따라서 이 

연구에서는 위와 같이 정리된 4개 요인의 문항들을 탐색

적으로 검증하고자 탐색적 분석을 실시하였다. 탐색적 요

인분석에 대한 각 요인별 신뢰도(Cronbach’s α)와 타당

도(Exploratory Factor Analysis)를 SPSS 23을 사용하

여 검증하였다. 더 나아가 탐색적 요인분석에서 추출된 

하위요인구조에 대해 검증하고자 Amos 21을 사용하여 

확인적 요인분석(Confirmatory Factor Analysis)을 실

시하였다. 구성개념 타당도를 확인하기 위해 수렴타당도

(convergent validity)와 판별타당도(discriminant validity)
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를 살펴보았으며 모형의 추정치들은 최대 우도추정법

(Maximum-Likelyhood estimates)를 통해 산출하였다.

Category Questionnaire (I hope teachers...)

Empathy

1) understand my feelings well. 

2) often share the same thoughts with me.

3) are interested in what I think and say.

4) understand my behavior well. 

5) think from my side.

6) understand my personal problems well. 

7) understand me even if we have a different 
perspective. 

8) acknowledge my thoughts. 

Trust

9) to be honest with me. 

10) are consistent with their words and actions.

11) admit their mistake. 

12) are reliable in speech. 

13) treat me honestly. 

14) help me when I confront difficulties in learning. 

15) keep what they promise.

16) always look confident. 

Compe
-tence

17) explain the learning contents easily so that I can 
understand well. 

18) teach in various ways so that learning is not 
boring.

19) kindly answer my question. 

20) make me feel studying is fun.

21) to be fair when they evaluate my learning. 

22) provide all students a fair chance.

23) improve my autonomous learning competence. 

24) are knowledgable that they know everything. 

Intimacy

25) have affection for me. 

26) compliment on my works.  

27) stay with me. 

28) are kind to me. 

29) are generous to me. 

30) treat me with kindness

31) treat me with warm heart. 

32) make me feel comfortable. 

Table 2. Questionnaires

4. 연구결과

4.1 탐색적 요인분석 결과

중학교 학생이 인식하는 지능형로봇 교사와의 관계 형성 

요인을 도출하기 위해 배리맥스(varimax) 직각 회전방법을 

통해 요인분석을 실시하였다. KMO(Kaiser-Meyer-Olkin) 

지수(0.943)와 Barlett 검증(x²=3948.344, df=210, 

p<.001)을 통해 구형성 검증을 실시한 결과, 해당 문항들

이 통계적으로 유의미한 타당도를 갖는 것으로 나타났다. 

탐색적 요인분석 결과는 모든 문항의 주인자 적재치 .60 

이상(21번 항목만 .59 인정), 부인자 적재치 .40 미만의 

기준을 동시에 충족한 경우로 한정하였다. 최종적으로 도

출된 요인은 총 4개이며 전체 설명량은 68.03%로 나타

났다. 각 요인의 신뢰도에 대한 Cronbach’s α 검증한 

결과 모든 요인에서 기준치 0.7이상[23]의 신뢰도를 보

여 통계적으로 문제가 없음을 확인하였다. 이러한 검증 

결과를 바탕으로 4개의 요인이 14개 항목으로 구성되었

으며 지능형로봇 교사와의 관계형성문항 특성에 맞게 ‘신

뢰감’, ‘유능감’, ‘감정교류’, ‘포용력’으로 명명하고 Table 

3에 정리하였다.

Category Item 1 2 3 4

Trust

Q. 13 .702

Q. 11 .639

Q. 12 .629

Q. 15 .591

Compet
-ence

Q. 24 .753

Q. 18 .743

Q. 23 .708

Q. 20 .684

Emotional 
Exchange

Q. 1 .754

Q. 27 .634

Q. 26 .621

Tolerance

Q. 6 .780

Q. 5 .740

Q. 4 .716

Eigen value 4.73 3.50 3.13 2.93

Cumulative variance (%) 22.51 39.17 54.09 68.03

Chronbach’s α .865 .874 .798 .835

Table 3. Exploratory Factor Analysis

첫 번째 요인인 ‘신뢰감’은 13) 나를 진실하게 대하기

를 바란다, 11) 자신의 실수를 인정하길 바란다, 12) 말

하는 것이 믿음직하기 바란다, 15) 약속한 것을 반드시 

지키기를 바란다 등은 4개 문항이고, 지능형로봇 교사와 

믿음을 바탕으로 한 신뢰적인 관계를 형성하고자 하는 

요인이다. 신뢰감 요인의 신뢰도 계수는 .865이며 전체 

관계 형성 요인의 22.51%를 설명하였다. 

두 번째 요인인 ‘유능감’은 24) 모르는 것이 없을 정도

로 많이 알고 있기 바란다, 18) 지루하지 않도록 다양한 

방법으로 가르치기를 바란다, 23) 스스로 공부할 수 있는 

능력을 키워주기 바란다, 20) 공부가 재미있다고 느끼게 



중학생이 인식하는 학습자-지능형로봇 교사의 관계 형성 요인 41

해주기 바란다 등 4개 문항으로 구성되었으며, 신뢰도 계

수 .874로 전체 관계 형성 요인의 16.65%를 설명하였다. 

세 번째 요인인 ‘감정교류’는 1) 나의 감정을 잘 이해

하길 바란다, 27) 함께 지내길 바란다, 26) 나에게 칭찬

을 잘 해주길 바란다 등 3개 문항으로 구성되었으며, 이

는 중학생이 지능형로봇 교사를 향해 친밀감을 기반으로 

긍정적인 감정교류를 지향하는 것을 나타내는 요인이다. 

감정교류 요인은 전체 관계 형성 요인의 14.92%를 설명

하였고, .798의 문항신뢰도 기준을 충족하였다.

마지막 요인인 ‘포용력’은 6) 나의 개인적인 문제를 잘 

이해하길 바란다, 5) 나의 입장에서 생각해주길 바란다, 

4) 나의 행동을 잘 이해하길 바란다 등 3개 항목으로 구

성되었으며 지능형로봇 교사가 중학생들의 입장을 이해

하고 받아들여주길 바라는 요인이다. 포용력 요인의 신뢰

도 계수는 .835로 전체 관계 형성 요인의 13.95%를 설

명하였다.

4.2 확인적 요인분석 결과

최종 제안된 지능형로봇 교사-학생 관계 척도 측정 모

형의 적합성을 확인하기 위해 확인적 요인분석

(Confirmatory Factor Analysis)을 실시하였다. 측정 모

형은 Hair와 그의 동료들(2006)과 Brown & Cudeck 

(1993)이 제안한 적합도 지수를 활용하여 요인 구조 모형 

적합도를 확인하였다[25,26]. 확인적 요인분석 적합도 결

과는 Table 4에 정리된 결과와 같이 x²(71)=141.26, 

p<.001, SRMR=.03, NNFI= .96, CFI=.97, RMSEA=.06 

으로 측정 모형의 적합성 기준을 충족시키는 것으로 나타

났다[24,27].

Indice x²/df SRMR CFI NNFI RMSEA

Fit 1.99 .035 .967 .957 .059

Thred. <3 <.08 >.90 >.90 <.08

Table 4. Goodness of Fit

최종적으로 도출된 14개 문항이 ‘신뢰감’, ‘유능감’, ‘감

정교류’, ‘포용력’ 4개 요인을 도출되었으며 지능형로봇 

교사-학생 관계 척도의 확인적 모형에 대한 하위 구조 모

형은 Fig. 1과 같다.

각 구성개념의 수렴타당도를 검증하기 위해 하위 항목

의 요인 적재치를 살펴본 결과, Table 5에서 제시한 바

와 같이 .64~.83의 범위로 나타났으며 통계적으로 모두 

유의미하였다(p<.001). 따라서 구성개념의 수렴타당도에

는 문제가 없는 것으로 확인되었다. 각 구성개념의 신뢰

도 또한 .72~.89로 만족할 만한 수준으로 나타났다.  

각 구성개념 사이에는 Table 6에 보여지는 바와 같이 

일정 정도의 상관관계가 존재하고 비교적 높은 수치를 

나타내고 있다. 따라서 각 구성개념 간의 독립성 문제가 

발생할 수 있기에 판별타당도 분석을 실시하였다. 잠재변

수 간 상관관계를 보여주는 상관계수의 신뢰구간 [(Φ

±2)×S.E]에서 완전 상관관계를 의미하는 1.0(혹은 –

1.0)을 포함하는지의 여부를 확인함으로써 검증할 수 있

다[25]. Table 7에 정리된 분석 결과에 따르면 모든 구

성개념 사이에 완전 상관관계를 의미하는 1.0(혹은 –1.0)

이 존재하지 않기 때문에 구성 개념 사이에 판별타당도

가 있는 것으로 나타났다. 

Category Item
M

(SD)

Factor

Loading
t-value α

Trust

Q. 13
4.22
(.90)

.76

.89

Q. 11
4.22
(.89)

.79 14.12

Q. 12
4.21
(.90)

.82 13.56

Q. 15
4.25
(.92)

.76 12.96

Compet.

Q. 24
4.04

(1.10)
.70

.86

Q. 18
4.23
(.92)

.83 13.20

Q. 23
4.29
(.87)

.81 13.48

Q. 20
4.24
(.97)

.75 11.34

Emo. Ex.

Q. 1
4.17

(1.08)
.70

.72Q. 27
3.95

(1.09)
.64 9.91

Q. 26
3.86

(1.06)
.77 10.89

Toler.

Q. 6
3.12

(1.08)
.79

.82Q. 5
4.15

(1.02)
.77 13.30

Q. 4
3.99

(1.10)
.81 13.85

Table 5. Convergent Validity

Fig. 1. Model of Study (CFA)
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Trust Compet. Emo.Ex. Toler.

Trust 1

Compet. .78 1

Emo.Ex. .77 .73 1

Toler. .75 .64 .78 1

Table 6. Correlation

Category Φ S.E. (Φ±2)×S.E

Trust-Compet. .78 .05 -.062 .142

Trust-Emo.Ex. .77 .05 -.065 .147

Trust-Toler. .75 .06 -.075 .165

Compet.-Emo.Ex. .73 .05 -.069 .147

Compet.-Toler. .64 .06 -.079 .153

Emo.Ex-Toler. .78 .07 -.082 .186

Φ. Correlation value

Table 7. Discriminant Validity

5. 결론 및 논의

본 연구의 목적은 중학생이 인식하는 지능형로봇 교사

와의 관계 형성 요인을 밝히는 데 있다. 이를 위해 기존 

인간교사-학생 간의 관계 척도 요인을 분석하고 이를 근

거로 중학생이 인식하는 지능형로봇 교사와의 관계성의 

구성요인을 확인하기 위해 탐색적 요인분석과 확인적 요

인분석을 실시하였다. 그 결과 다음과 같은 4개의 하위요

인이 도출되었다. 

첫째, ‘신뢰감’이다. 도출된 하위항목은 ‘약속한 것을 

반드시 지키기를 바란다’, ‘말하는 것이 믿음직하기 바란

다’, ‘자신의 실수를 인정하길 바란다’, ‘나를 진실하게 대

하기를 바란다’ 이다. 이는 기존의 인간 교사와 학생 관계

에서 신뢰감과 같은 요인으로, 지능형로봇 교사에게서도 

언행일치를 통한 신뢰감을 기대하며, 자신의 역할을 엄격

히 통제하기보다 오히려 자신의 느낌과 사고를 솔직하게 

표현해주기를 기대하는 것으로 나타난다. 즉, 지능형로봇 

교사도 “인간적인” 면모를 보이며 자연스럽게 학생들과 

인간관계를 형성하기를 기대하는 것으로 해석할 수 있다. 

둘째, ‘유능감’이다. 도출된 하위 문항은 ‘공부가 재미

있다고 느끼게 해주기 바란다’, ‘스스로 공부할 수 있는 

능력을 키워주기 바란다’, ‘모르는 것이 없을 정도로 많이 

알고 있기 바란다’, ‘지루하지 않도록 다양한 방법으로 가

르치기를 바란다’ 이다. 이는 중학생이 지능형교사에게 

단순히 지식 전달측면에서의 탁월함뿐만 아니라, 학습자

의 개인특성과 학습스타일에 대한 이해와 분석에 따른 

적절한 학습방법을 선택하여 이해하기 쉽게 지도하는 교

수역량과 학습자 스스로 학습할 수 있는 자기주도적 학

습력을 키울 수 있는 학습조력자의 역할에 대한 기대가 

포함되어 있다. 이는 중학생과 지능형로봇 교사와의 학습 

상황에서, 지능형로봇 교사는 단순히 교과지식을 전달하

는 것 뿐 아니라 학습자 특성에 따른 적절한 교수법으로 

학습자의 자기주도적 학습을 지원하는 것 또한 중학생과 

지능형로봇 교사간의 관계에서 중요한 요인임을 나타낸

다. 

셋째, ‘감정교류’이다. 도출된 하위문항은 ‘함께 지내길 

바란다’, ‘나에게 칭찬을 잘 해주기를 바란다’, ‘나의 감정

을 잘 이해하길 바란다’이다. 이는 기존의 인간 교사와 학

생간의 관계에서 이해공감과 친밀감 등의 요인으로 정의

되고 있는 구성요인으로, 학생들은 지능형로봇 교사 사이

에서 관계적 밀착과 친밀감을 통해 감정적 연대감 형성

을 기대하는 것으로 나타난다. 인간교사와 지능형로봇 교

사를 비교한 질적연구에서는 지능형 로봇이 인간과 같은 

감정이 없어 학생을 이해하지 못할 것이라는 관점이 공

통적으로 나타나고 있지만[26,28] 학생들은 지능형 교사

의 학습자 이해도가 학습 성취 향상을 위한 목적으로서

만이 아닌 것으로 나타난다. 지능형교사로와의 인간적, 

공감적 유대감 형성을 기반으로 학습 과정에서 칭찬과 

격려를 요구하며, 이러한 점은 지능형로봇 교사와의 학습

활동에서 감정의 기능 및 역할에 대한 좀 더 구체적이고 

실증적인 연구가 필요하다[29]. 

넷째, ‘포용력’이다. 하위 문항이 ‘나의 행동을 잘 이해

하길 바란다’, ‘나의 입장에서 생각해주길 바란다’, ‘나의 

개인적인 문제를 잘 이해하길 바란다’로 구성된 이 요인

을 통해 학생들이 어떠한 상태에 있든지 지능형로봇 교

사가 긍정적인 태도로 수용해 줄 것을 기대하고 있음을 

확인할 수 있다. 이는 학생의 특성과 선택을 존중하되, 학

생을 있는 그대로 받아들이겠다는 태도와 자세는 인간교

사와 학생의 관계적 측면에서도 지속적으로 다루어지고 

있는 요소이다. 

경험해보지 않은 기술에 대해 전망하는 것은 쉽지 않

다. 그럼에도 불구하고 그 기술에 대한 잠재적인 사용자

의 인식과 요구를 파악하는 것은 모든 기술 디자인과 개

발에 있어 필수적이다[30-32]. 이에, 본 연구는 기존에 

개발된 인간교사-학생 관계 측정 도구를 기반으로 지능

형로봇 교사-학생 관계 형성 요인을 도출하고 이를 실증

적으로 분석하여 타당성을 확인하였다. 이는 기존 인간-

인간 상호작용 관련 이론을 인간-로봇 상호작용으로서 

적용ㆍ확장하였다는 점에서 본 연구의 학술적 기여도는 
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크다고 할 수 있다. 실천적 측면에서도 중학생들이 지능

형교사와의 기대 관계를 설명하는 근거로서 제시될 수 

있다. 또한, 이러한 관계성은 한국 고유의 정서와 교육 맥

락에서 학습자와 유의미한 교육적 상호작용을 하는 지능

형로봇 개발과 교실에서 인간교사와 협업하며 학생들을 

지도할 지능형로봇 교사의 기능과 역할에 대한 시사점을 

제시하는 데에도 활용될 수 있을 것이라 판단된다. 

하지만 본 연구는 다음과 같은 제한점을 가지고 있다. 

본 연구가 제시하는 지능형로봇 교사와의 관계성 인식구

조는 연구 대상자가 중학생임을 고려하여 초등학생 및 

고등학생에게 적용하기에는 한계가 있을 수 있다. 이에 

따라서 각 학교급 별로 학생의 인식구조를 밝히는 후속

연구를 진행할 필요가 있다. 둘째, 본 연구는 중학생의 지

능형로봇 교사와의 관계에 대한 인식 파악을 연구 범위

로 설정하여 학교의 구성원으로 교사, 학생, 학부모, 학교

관리자 등의 인식은 다루지 못하였다. 이들이 느끼는 지

능형로봇 교사와의 관계 인식 구조와 범위 등은 차이가 

있을 것이다. 이 부분은 추후 연구에서는 다양한 학교 구

성원들이 인식하는 지능형로봇 교사와의 관계성 구조를 

탐색하고 비교해 볼 수 있다. 예컨대, 교실에서 동료교사 

혹은 보조교사로서의 지능형로봇 교사를 인간 교사는 어

떻게 인식하며, 어떤 관계를 형성하고자 하는지를 파악하

는 연구도 필요할 것이다. 셋째, 본 연구는 통계적 분석을 

통해 하위요인을 탐색한 양적연구이다. 학생들과의 면담

을 통해 정교화하거나 사례연구를 통해 검증하는 후속연

구가 계속되어야 할 것이다. 
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