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Abstract1)

The attribution of human traits, emotions, and intentions to nonhuman entities such as robots is known as 

anthropomorphism. Two studies were conducted to check whether human-robot interaction is affected by 

anthropomorphic framing of robots. In Study 1, participants were presented with pictures of robots that varied in 

human similarity in appearance. According to the results, uncanny feelings toward a robot increased with the higher 

levels of human similarity. Furthermore, as the level of mind attribution increased, participants tended to attribute 

more humanlike abilities to nonhuman agents. In Study 2, a robot was described as either a machine-like robot or 

a humanlike robot in a priming story; then, it was examined whether significant differences exist in mind attribution 

and moral care. The participants tended to perceive robots as more humanlike in the mind attribution when 

anthropomorphism was used in a robot's behavior, according to the findings. Furthermore, in the condition of increased 

anthropomorphism, a higher level of moral care could be observed compared with that in the other condition. This 

means that humanlike appearances may increase uncanny feelings, whereas anthropomorphic attribution may facilitate 

social interactions between humans and robots. Limitations as well as the implications for future research are discussed.
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요 약

의인화는 로봇과 같이, 인간이 아닌 대상에게 인간의 속성, 정서나 의도를 부여하는 것이다. 본 연구에서는 로봇에

게 인간 고유의 속성을 부여하는 의인화가 로봇-인간의 상호작용에 끼치는 영향을 분석하였다. 연구 1에서는 다양한 

로봇의 사진을 제시하고, 로봇의 외관에 따른 심리적 불쾌감, 마음지각 및 도덕적 처우를 자기보고식 질문지를 통해 

분석하였다. 그 결과 로봇의 외관이 인간과 가장 유사한 안드로이드 로봇조건에서 휴머노이드 로봇의 조건과 기계적 

외관의 조건보다 로봇에 대한 심리적 불쾌감이 가장 높았다. 또한 인간과 유사한 안드로이드 로봇에서 기계와 비슷

한 로봇보다 로봇에 대한 마음지각이 더 높게 나타났다. 연구 2에서는 로봇의 속성을 의인화한 조건과 의인화하지 

않은 조건에서 로봇에 대한 불쾌감, 마음지각과 도덕적 처우의 정도가 다르게 나타나는지를 비교하였다. 그 결과 

로봇 속성의 의인화조건에서 로봇에 대한 마음지각과 도덕적 처우의 정도가 더 높게 나타났으며, 마음지각의 경험성

이 높을수록 도덕적 처우의 정도가 더 높아졌다. 이 결과는 인간과 유사한 로봇의 외관은 로봇에 대한 심리적 불쾌감

을 증가시키지만, 로봇의 속성에 대한 의인화는 로봇에 대한 마음지각을 증가시키고, 인간-로봇의 상호작용을 촉진

시킬 가능성을 제시한다. 논의에서는 의인화가 인간-로봇의 상호작용에 끼치는 차별화된 영향에 대한 시사점을 토론

하고, 연구의 한계 및 후속연구의 방향을 다루었다. 
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1. 서론

이시구로(Ishiguro)의 소설(2021) ‘클라라와 태양(Klara 

and the sun)’에는 로봇 클라라를 의인화시켜 로봇과 

인간의 경계에 대한 질문을 던진다. 다양한 로봇이 전

시된 상점에서 클라라는 길거리의 보행자를 관찰하면

서 행복과 슬픔을 동시에 느낀다. 또한 계속해서 업그

레이드되는 새로운 로봇을 보면서, 자신의 기능에 대한 

회의와 좌절감을 느끼고, 자신의 주인과 함께 시내에 

갔을 때는 수많은 사람들을 보면서 공황장애와 같은 

불안감에 휩싸인다. 

인간이 아닌 무생물이나 동물에게 인간의 마음과 유

사한 속성을 부여하는 의인화는 로봇설계의 연구에서 

최근 주목을 받고 있다(Damiano & Dumouchel, 2018; 

Duffy, 2003; Müller et al., 2020; Nijssen et al., 2019). 

수십 년 전까지만 해도 마음은 피와 뼈, 살을 가진 인간

과 동물에게만 한정된 것으로 간주되어 왔다. 그러나 

이제 우리는 로봇의 사용자에게 금속과 실리콘으로 만

들어진 로봇에 대해 인간과 유사한 마음을 지각하도록 

유도해야 하는 문제에 봉착했다. 인간의 모습과 비슷하

거나 인간처럼 생각하며, 특정 기능을 수행하도록 의인

화된 로봇은 사용자에게 사회적 존재로서 함께 있어주

거나, 말하기와 같은 특정 행동을 함으로써 인간과 편

안한 관계를 형성하고, 지속적으로 유지하는데 투입된

다(Damiano & Dumouchel, 2018; Jang, 2006). 

지금까지 선행연구에서는 인간이 아닌 대상에게 인

간의 속성을 부여하는 의인화가 사회적 관계를 형성하

는데 긍정적 영향을 끼침을 보고하고 있다(Nijssen et 

al., 2019). 반면 의인화가 유도되는 방식(인간과 비슷

한 외관 vs. 인간과 유사한 마음)에 따라 이 대상에 대

해 경험되는 정서와 도덕적 처우를 차별화하여 수행한 

연구는 거의 수행되지 않았다. 이에 따라 본 연구에서

는 인간-로봇의 상호작용에서 로봇에 대한 의인화가 

두 가지 유형의 서로 다른 정보처리방식(상향처리 vs. 

하향처리)에 의해 유도될 때, 인간-로봇의 상호작용에 

차별화된 영향을 끼치는지를 살펴보려 한다. 상향처리

(bottom up)의 의인화는 로봇의 외관적 단서(예: 인간

의 얼굴과 비슷한 로봇의 얼굴, 피부나 머리털)에 의해 

유도될 수 있다. 이에 비해 로봇의 마음을 인간의 마음

과 유사한 방식으로 해석하고, 추론하도록 하면(예: 로

봇이 자율적으로 사고하고, 스스로의 감정을 갖고 있다

고 설명함), 로봇에 대한 의인화가 하향처리(top down)

로 유도될 수 있다(Nijssen et al., 2019). 본 연구에서는 

로봇의 외관에 의한 상향처리방식 또는 로봇의 마음을 

추론하는 하향처리방식으로 의인화를 유도할 때, 로봇

에 대한 심리적 불쾌감, 마음지각 및 도덕적 처우가 달

라지는 경향을 탐색하려 한다. 

2. 이론적 배경

2.1. 로봇 외관의 불쾌한 골짜기

일본의 로봇공학자 모리(Mori)는 인간의 모습과 유사

한 안드로이드 로봇의 개발에 반대하면서 ‘불쾌한 골짜

기’(uncanny valley) (Mori, 1970) 가설을 발표했다. 이에 

따르면, 로봇의 외관이 인간과 유사해질수록 점점 호감

도가 증가하지만, 유사성이 어느 지점에 도달하면, 오히

려 호감도가 낭떠러지처럼 급격하게 떨어진다. 이것은 

마치 우리가 등산을 할 때, 언덕을 오르고, 골짜기를 내

려가기도 하는 것처럼, 로봇에 대한 호감도는 로봇 외관

의 유사성과 함께 증가하다가 다시 떨어지는 비선형적 

관계에 있을 것을 의미한다. 이 가설에 의하면 로봇 장

난감에 대한 호감도는 높지만, 좀비와 같이 움직이는 

시체, 인간의 손과 유사한 의수 또는 인간과 유사한 피

부와 머리털을 갖고 있는 안드로이드 로봇1)에 대한 호

감도는 오히려 낮다. 불쾌한 골짜기가설은 거의 40여 

년 동안 관심을 받지 못하다가, 최근 들어서는 로봇공학

뿐만 아니라 사회과학분야(Gray & Wegner, 2012b; Mathur 

& Reichling, 2016; Müller et al., 2020; MacDorman & 

Ishiguro, 2006; Wang et al., 2015)에서도 학문적으로 

주목을 받고 있다.

MacDorman & Ishiguro(2006)는 기계와 더 유사한 

휴머노이드 로봇부터 인간과 더 유사한 안드로이드 로

1) 안드로이드 로봇은 인간-로봇과의 상호작용을 최적화하기 위해 인간의 외관과 행동을 가능한 최대한 모방하여 개발된 로봇으로 

정의된다(MacDorman & Ishiguro, 2006).
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봇까지 유사성을 점차로 증가시켜 호감도와의 관계를 

측정한 결과, 불쾌한 골짜기의 관계가 나타남을 보여주

었다. 또한 Seyama & Nagayama(2007)에서는 연구참

가자들에게 인형의 얼굴부터 실제 사람의 얼굴까지 합

성한 사진에 대해 긍정적/부정적 인상2)이 형성되는 정

도를 평정하도록 하였을 때, 실제 사람의 얼굴과 유사

한 지점부터 불쾌한 골짜기가 나타났다. 인간의 모습과 

더 많이 유사할수록 호감도가 오히려 감소될 수 있다

는 것은 인간의 모습과 유사한 안드로이드 로봇을 제

작하는 것에 대한 문제제기가 필요함을 보여준다.

그런데 인간과 비슷한 얼굴을 갖고 있는 로봇이 왜 

무섭고, 기괴하게 느껴질까? 이에 대해 지각과정의 상

향처리를 설명하는 관점에서는 완벽하게 인간이 아닌 

로봇의 외관이 병원균 감염이나 죽음을 연상시킨다고 

설명한다. 예를 들어, 진화심리학의 병원균 회피 가설

에서는 인간과 비슷하지만 눈/코/입의 비율이 매우 불

균등하거나 인간과 다른 피부는 기계보다 더 위험한 

자극으로 인식되어 메스꺼움이나 두려움과 같은 불쾌

한 감정을 유발하고, 인간이 개체보존을 위해 피하도록 

진화되어 왔다고 설명한다(Wang et al., 2015). 이에 비

해 기대위반가설에서는 인간의 얼굴과 유사한 로봇의 

얼굴을 보았을 때, 처음에는 인간과 유사하여 따뜻하

고, 촉촉할 것을 예측하였는데, 실제로 만져보니 차갑

고, 딱딱했다면 기대위반으로 인해 불편한 감정이 경험

되는 것으로 설명한다. 

주목할 것은 인간과 지나치게 유사한 로봇의 외관은 

인간/로봇의 구분을 모호하게 한다는 것이다. 이것은 인

간을 고유한 존재로서 인간/로봇의 경계를 구분하려는 

심리적 욕구를 방해하며, 빠르게 진행되는 상향처리를 

통해 심리적 불쾌감을 발생시킨다(Müller et al., 2020). 

그렇다면 심리적 불쾌감은 인간/로봇을 구분하려는 의

도와 해석이 담긴 하향처리에 의해서도 발생할 것인가? 

2.2. 마음지각의 불쾌한 골짜기 

마음지각가설(Gray & Wegner, 2012b)에 의하면 인

간/로봇에 대한 구분은 외관뿐만이 아니라 관찰자로서

의 인간이 로봇의 마음을 규정하는 것에 기반한다. 이 

가설에서는 한 개인을 인간으로 보게 하는 가장 기본

적인 마음의 요소가 무엇인지에 대한 질문에서 출발한

다. 마음지각이론(Gray et al., 2007)에 의하면, 마음은 

주도성(agency)과 경험성(experience)의 두 가지 독립

된 차원으로 구분된다. 주도성에는 기억하고 생각하는 

능력, 계획하는 능력 및 자기 의지대로 행동하는 능력

이 포함된다. 경험성의 차원에는 고통, 즐거움 또는 분

노를 느끼는 능력 및 자신의 욕구를 가질 능력이 포함

된다. 마음지각의 선행연구(Gray et al., 2007; Gray & 

Wegner, 2012a)에서는 특정 대상에 대한 마음지각의 

주도성이 높아질수록 행위에 대한 책임을 묻는 경향이 

커지는데 비해, 경험성이 높아질수록 이 대상을 해치는 

행동에 대한 심리적 불편감이 커지는 경향이 나타났다. 

또한 상대방이 고통을 느낀다고 지각할수록 이 상대방

을 해치는 행동을 심리적으로 불편한 것으로 평정하여, 

마음지각의 경험성은 대상에 대한 도덕적 처우와 직접

적 관계가 나타났다. 따라서 한 개인이 대상을 보는 관

점에 따라 다양한 마음지각이 형성되어, 이 대상의 행

동에 대한 도덕적 책임을 묻고, 이 대상을 도덕적으로 

대하는 정도가 달라진다고 볼 수 있다(Gray & Schein, 

2012). 예를 들어, 돌과 인간을 연속선상의 양 극단에 

두었을 때, 해치는 행동에 대한 심리적 불편감은 가장 

단순한 마음을 가진 돌에서 가장 낮고, 복잡한

(sophiscated) 마음을 가진 인간에 대해 가장 높을 것을 

예측할 수 있다.

Gray & Wegner(2012b)의 연구에서는 연구참가자들

에게 아동의 얼굴과 유사한, 살아있는 듯한 로봇 ‘카스

파(Kaspar)’를 영상으로 보여주었다. 기계 로봇의 조건

에서는 전선줄이 보이는 로봇의 뒷면에서 촬영한 영상

을 보여주고, 살아있는 로봇의 조건에서는 아동과 유사

한 로봇의 얼굴을 앞면에서 촬영한 영상을 보여주었다. 

이후 참가자들에게 로봇에 대한 심리적 불안감(uneasy), 

무서움(unnerving) 및 섬뜩함(creeped out)을 5점 척도

에서 평정하도록 한 결과, 실제 인간과 유사한 로봇의 

조건에서 기괴한 불쾌감(eeriness)의 부정적 정서3)가 

더 강하게 나타났다. 

2) 이 연구에서 긍정적 인상은 ‘매력적인, 자연스러운, 건강한’ 등의 형용사와 연관된 인상으로 정의하고, ‘0’이상 에서 ‘+2’까지에 

응답하도록 하였으며, 부정적 인상은 ‘매력없는, 못생긴, 무서운’ 등의 형용사를 연상시키는 인상으로 정의하고, ‘0’ 이하에서 

‘–2’까지로 응답하도록 하였다.
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그런데 Gray & Wegner(2012b)의 연구에서 주목할 

것은 로봇이 인간과 유사한 외관을 가질수록 심리적 

불쾌감이 증가할 뿐만 아니라, 로봇의 마음이 인간과 

유사하다고 인식될수록 로봇에 대한 불안감과 불쾌감

이 더 높아진다는 것이다. 이것은 로봇을 인간보다 열

등하다고 생각했는데, 로봇에게 인간의 마음과 유사한 

마음이 있는 것처럼 로봇을 제시하면 로봇으로부터 심

리적 불쾌감을 느낀다는 것이다. 로봇인데 감정을 느낀

다면, (로봇은 감정을 못 느낀다고 생각했기 때문에) 

이상하게 느껴지고, 사람인데 감정을 못 느낀다면, (사

람이라면 감정을 느낄 것으로 생각했기 때문에), 불쾌

한 감정을 느낄 가능성을 추정해볼 수 있다. 

마음지각이론은 로봇과 인간의 유사성이 높아질수

록 심리적 불쾌감이 느껴지는 불쾌한 골짜기에 대한 

설명을 확장시켰다는데 중요한 의의가 있다. 이전에는 

주로 로봇의 외관에만 치중되었던 데 비해 로봇과 인

간의 마음을 구분하는 근본적인 기준에 대한 문제를 

제기하고, 마음의 경험성이 주도성보다 더 결정적임을 

보여주었다. 그러나 마음지각이론에서 주장하는 것처

럼 로봇에게 인간의 마음과 같은 속성을 부여하는 것

이 심리적 불쾌감을 경험하게 하는 이유인가?(Wang et 

al., 2015). 예를 들어, 특정 상황에서 한 개인은 시를 

쓰는 로봇에 대해 마음지각에서 높은 점수를 줄 수도 

있다. 그렇다면, 로봇에게 인간의 속성을 부여하는 사

람일수록 로봇에게 언제나 불쾌한 감정을 느끼게 될 

것인가? 또한 인간과 유사하게 보이는 로봇에 대한 마

음지각이 높게 형성되지만, 이와 동시에 심리적 불쾌감

을 경험한다면, 이 로봇에 대한 도덕적 처우는 어떻게 

될 것인가? 로봇이 복잡한 마음을 가지고 있다고 지각

될수록 로봇을 해치는 행동에 대한 심리적 불편감이 

증가할 것인가? 또는 인간과 유사한 로봇에 대해 심리

적 불쾌감이 커지기 때문에 도덕적 처우도 낮게 될 것

인가? 따라서 마음지각이론이 인간-로봇의 상호작용을 

모두 설명하기에는 한계가 있는 것으로 보인다. 

2.3. 마음지각과 로봇 속성의 의인화 

최근 보급되고 있는 사회적 로봇이 의인화를 유도하

는 방식은 인간과 유사한 외모 또는 로봇의 자율적 행

동을 활용한다. 선행연구에서는 이 두 방식이 로봇을 

인간과 유사하게 지각하게 하고, 인간-로봇의 경계를 

무너뜨리며, 로봇과 사회적 상호작용을 하게 됨을 보고

한다(Damiano & Dumouchi, 2018). 그런데 인간과 유

사한 외관만을 갖고 있는 로봇이 자율적으로 행동을 

하지 못한다면, 불쾌한 골짜기(Mori, 1970)와 같이 로

봇에 대한 호감도가 떨어지고, 의인화도 잘 되지 않는 

것으로 보인다. 로봇이 자율적으로 행동하고 정서를 경

험하도록 해야 로봇에 대한 의인화는 가능한 것으로 

보인다. Levillain & Zibetti(2017)의 연구에서는 로봇뿐

만 아니라 다른 대상들(예: 인형, 자동차)도 자율적으로 

느끼고 행동하는 것처럼 제시하면, 의인화가 증가함을 

보고하였다. 따라서 대상의 외관과 자율적 정서/행동 

중에서 자율적 정서/행동이 의인화에 더 결정적임을 

알 수 있다. 또한 의인화가 단순히 대상을 인간과 혼동

하여 인간의 범주에 포함시키는 것이 아니라 대상으로

부터 인간의 고유 속성을 추론하는 것이기 때문에 로

봇이 인간처럼 주도적으로 행동하고, 감정을 경험하는 

것은 로봇의 마음에 대한 추론과정을 유도하여 실제 

로봇과 사회적 상호작용을 하고 있다는 생각을 하는데 

긍정적으로 기여하는 것으로 보인다.

마음지각이론(Gray & Wegner, 2012b)과 의인화이론

(Epley et al., 2007)의 차이는 마음지각이론에서는 대상

을 범주로 구분하여(예: 인간 vs. 로봇) 대상의 마음을 

평가하는데 비해, 의인화이론에서는 인간이 아닌 대상

의 특정 행동을 통해 대상의 마음을 추론하여 이 대상

에게 인간의 속성을 부여한다는 것이다(Wang et al., 

2015). 이 차이는 마음지각에서는 인간이 아닌 대상에 

대한 부정적 평가를 하게 될 가능성을 증가시키고(예: 

로봇은 인간이 아니면서 감정을 느끼니 이상함), 의인

3) Wang et al.(2015)은 불쾌한 골짜기에서 경험되는 부정적 정서(uncanny feeling)는 기괴한 불쾌감(eeriness)으로 가장 잘 표현할 

수 있지만, 이 정서의 내용에 다양한 요소가 포함되어 있다고 설명했다. 이 정서에는 무서움, 두려움, 예측불가능함과 불안함 

등이 포함되어 있는데, 연구자들마다 이 정서를 다양하게 해석한 조작적 정의를 사용하기 때문에, 표준화된 척도가 필요함을 

지적하였다. Gray & Wegner(2012b)도 동일한 문제를 언급하며, 이 정서를 가장 대표적으로 표현할 수 있는 기괴한 불쾌감이 

일상에서 잘 사용되지 않는 단어이기 때문에, 다른 세 가지의 단어(uneasy, unnerved, creeped out)로 대체하였다고 기술하였다. 

본 연구에서는 Gray & Wegner(2012b)의 척도의 세 문항을 한국어로 번역하여(무서움, 불안함, 소름끼침) 사용하였다(부록 2 참조). 
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화에서는 대상에 대한 긍정적 평가(예: 로봇의 말하는 

행동이 나의 마음을 공감하는 것 같음)를 하게 될 가능

성을 증가시킨다. 예를 들어, Gray & Wegner(2012b)에

서는 인간이 아닌 로봇이 인간의 외관과 유사하게 제

시될 때 마음지각은 높아졌지만, 이와 동시에 로봇에 

대한 심리적 불쾌감이 증가하였다. 이에 비해, Nijssen 

et al.(2019)에서는 로봇의 정서(예: 당황함, 행복감)와 

생각(예: 망설임, 심사숙고)을 의인화하여 제시하는 조

건에서 의인화되지 않은 로봇의 조건보다 가상의 돌발

사고상황에서 로봇/인간 중에서 로봇에게 해를 가하려

는 경향이 더 낮게 나타났다. 이에 따라 본 연구에서는 

로봇의 외관 또는 로봇의 속성이 인간과 유사할 때, 로

봇에 대한 심리적 불쾌감 및 마음지각에서 차이가 나

타나는지를 분석하려 한다. 

또한 본 연구에서는 선행연구를 확장시키기 위해 로

봇에 대한 의인화가 심리적 불쾌감 및 도덕적 처우와 

어떤 관계에 있는지를 분석하려 한다. 지금까지 선행연

구(예: Gray 등, 2012b)에서는 인간과 비슷한 로봇의 

외관이 심리적 불쾌감과 마음지각에 끼치는 영향을 분

석하였지만, 로봇의 속성을 의인화하는 것이 로봇에 대

한 마음지각 및 도덕적 처우에 어떤 영향을 끼치는지

의 문제는 불분명하다. 로봇에 대한 도덕적 처우가 로

봇을 단순한 기계 또는 인간처럼 느끼고 행동하는 대

상으로 제시하는 것에 따라 달라진다면, 이 결과는 향

후 인간-로봇의 상호작용을 촉진시키는데 적용할 수 

있을 것이다.

본 연구의 연구문제는 다음과 같다.

첫째, 로봇의 외관이 인간과 유사할수록 로봇에 대

한 불쾌감, 로봇에 대한 마음지각 및 도덕적 처우에서 

차이가 나타나는가(연구 1)?. 선행연구(Gray et al., 

2012b)에서는 로봇의 외관이 인간과 유사할수록 로봇

에 대한 심리적 불쾌감이 증가하며, 로봇에 대한 마음

지각이 경험성의 차원에서 높아짐을 보고하였다. 본 연

구에서는 로봇의 외관이 유사할수록 로봇에 대한 마음

지각과 심리적 불쾌감이 증가할 것을 예측한다. 또한 

로봇에 대한 마음지각에서 경험성이 더 높아질수록 심

리적 불쾌감과 도덕적 처우(예: 가해행동에 대한 비도

덕성 평정)가 증가할 것을 예측한다. 

둘째, 로봇의 속성을 의인화하여 제시하는 것이 기

계적 로봇의 조건에 비해 심리적 불쾌감, 마음지각 및 

도덕적 처우에서 달라지는가(연구 2)? 로봇의 의인화

에 관한 선행연구(Damiano & Dumouchi, 2018; Duffy, 

2003)에서는 인간처럼 행동하는 사회적 로봇이 기계적 

로봇보다 내적 속성에서 인간과 더 유사하게 지각되어, 

로봇에게 인간의 속성(예: 자율적인, 공감하는)이 부여

되는 의인화가 나타날 가능성을 제시하였다. 본 연구에

서는선행연구를 확장하여 로봇의 단순한 외관이 아닌 

로봇의 정서 및 행동에 대한 의인화의 정도가 증가할

수록 로봇에 대한 심리적 불쾌감, 마음지각 및 가해행

동에 대한 비도덕성 평정이 달라지는지를 검증하려 한

다. 연구 2에서는 로봇의 행동이나 속성이 의인화된 조

건이 로봇의 기계적 및 실용적 속성을 기술한 조건보

다 로봇에 대한 마음지각 및 도덕적 처우에서 더 높을 

것을 예측한다.

 

3. 연구 1

3.1. 연구방법 및 절차 

3.1.1.연구목표

연구 1의 목표는 로봇의 외관에 따라 로봇에 대한 

불쾌감, 마음지각 및 도덕적 처우에서 차이가 나타나는

지를 검증하는데 있다.

3.1.2. 연구도구 및 절차

4년제 대학교의 대학생 62명(평균연령 만 21.55세, 

표준편차=3.08세; 남=28명)이 학교 홈페이지 게시판을 

통해 참가하였다. 연구 참가에는 약 10분의 시간이 소

요되었다. 참가자들은 오천원 상당의 커피 기프티콘의 

보상을 받았다. 

연구 1은 온라인 설문지로 진행되었다. 연구 1에서 

참가자들은 로봇의 얼굴 자극에 대한 질문지과제를 수

행하였다(부록 1 참조). 자극재료는 Mathur & Reichling 

(2016)의 연구를 토대로 세 장의 사진을 선정하여 참가

자에게 제시하였다. 이 사진은 로봇의 외관 연구에서 

사용되는 자극재료의 표준화를 위해 선행연구(Mathur 

& Reichling, 2016; Mueller et al., 2021)에서 일반적으로 

제안한 원칙에 따라 로봇의 얼굴/몸통/팔/다리가 모두 

사진에서 제시되며, (애니메이션 또는 합성사진이 아

닌) 실제 개발되어, 인간과 상호작용하며 현재 사용 중
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인 로봇이어야 한다는 원칙을 적용하여 선택하였다. 참

가자에게는 각 로봇사진에 제시되는 질문에 응답하도

록 지시하였다. 질문지는 총 열 여섯 개 문항으로 구성

되었으며, 선행연구에서 사용된 영어문항을 전문번역

인의 교차번역을 과정을 거쳐 한국어로 번안된 문항을 

사용하였다. 우선, 조작점검을 위해 로봇의 외관이 인간

의 얼굴과 유사한 정도에 관한 단일문항(예: 이 로봇의 

외관은 인간과 유사하다)을 Müller et al.(2020)의 연구를 

참고하여 사용하였다. 또한 Gray & Wegner(2012b)를 토

대로 심리적 불쾌감의 3개 문항(예: 이 로봇의 모습은 

나를 섬뜩하게 한다)을 사용하였다(부록 2 참조). 연구 

1에서 심리적 불쾌감에 관한 문항 간의 내적 합치도

(Cronbach’s Alpha)는 .83으로 나타났다. 또한 Gray & 

Wegner(2012b)의 연구를 토대로 마음지각 질문지를 주

도성의 5개 문항(예: 이 로봇은 스스로 계획할 수 있다) 

및 경험성의 5개 문항(예: 이 로봇은 고통을 느낄 수 

있다)을 선정하였다. 본 연구에서 주도성의 내적 합치

도(Cronbach’s Alpha)는 .81, 경험성의 내적 합치도는 

.78로 나타났다. 마지막으로 Gray et al.(2007)을 참고하

여 도덕적 처우의 2개 문항(예: 이 로봇을 해친다면 마

음이 불편할 것이다)을 로봇에 대한 가해행동의 비도덕

성 평정과제에 사용하였다4). 가해행동에 대한 비도덕

성 평정 문항의 내적 합치도(Cronbach’s Alpha)는 .88로 

나타났다. 연구참가자에게는 위의 열 여섯 개 문항의 

내용에 자신이 동의하는 정도를 7점 척도(1: 전혀 일치

하지 않음, 4: 보통, 7: 매우 일치함)에 따라 평정하도록 

지시하였다. 질문지과제가 완료되면, 참가자들에게 연

구목적과 취지를 파악했는지에 대한 사후질문지에 응

답하도록 한 후, 참가에 대한 보상으로 오천 원 상당의 

커피쿠폰을 온라인으로 지급하였다.

3.1.3. 연구 설계

본 연구는 로봇의 외관(기계적 로봇 vs. 휴머노이드 

로봇 vs. 안드로이드 로봇)을 피험자내 변인으로 측정

하였다. 측정변인은 로봇의 외관에 따른 심리적 불쾌

감, 마음지각 및 도덕적 처우(가해행동의 비도덕성 평

정)였다. 

3.1.4. 분석 방법

연구 1에서는 로봇의 외관에 따라 심리적 불쾌감, 마

음지각 및 도덕적 처우가 달라지는지를 검증하고자 하

였다. 이를 위해 SPSS 26.0 통계분석프로그램을 사용

하여 기술통계, 대응표본 t-검정, 상관분석 및 반복측정 

변량분석을 수행하였다.

3.2. 연구결과 및 논의

3.2.1. 조작점검 

연구 1에서는 로봇의 외관에 따라 인간과의 유사성

을 조작하였다. 로봇의 외관(기계적 vs. 휴머노이드 vs. 

안드로이드 로봇)에 따라 연구참가자가 인간과의 유사

성을 인식하는 정도에는 유의한 차이가 나타났다, F(2, 

122)=523.34, p < .001, η2= .89. 따라서 외관조작이 인

간 외관과의 유사성을 경험하는 정도를 적절하게 조작

하였다고 볼 수 있다. 

3.2.2. 로봇의 외관과 심리적 불쾌감 

로봇의 외관(기계적 vs. 휴머노이드 vs. 안드로이드 

로봇)이 심리적 불쾌감에 끼치는 영향을 분석하기 위

해 로봇의 외관을 참가자내 변인으로 반복측정 변량분

석을 수행한 결과, 외관의 주효과가 유의했다, F(2, 

122)=29.62, p< .001, η2= .32. 예측했던 대로 인간의 

외관과 가장 유사한 안드로이드 로봇의 조건에서 경험

되는 심리적 불쾌감이 가장 높았다(Table 1 참조). 대응

표본 t-검증을 수행한 결과, 안드로이드 로봇이 휴머노

이드 로봇보다 인간의 외관과 더 유사하다고 지각되었

으며, t(61) = 19.09, p < .001, 심리적으로 더 불쾌하게 

경험되었다, t(61) = 2.91, p < .001. 휴머노이드 로봇은 

기계적 로봇보다 인간의 외관보다 더 유사하게 평정되

었으며, t(61) = 12.61, p < .00, 심리적 불쾌감이 더 높게 

4) 도덕성에는 행위주체(agent)와 피행위자(patient)의 측면으로 구성되는 이원적 특징이 있다. 예를 들어 어떤 사람이 로봇을 해쳤다

면, 사람은 행위주체이며, 가해행동을 당한 로봇은 피행위자가 된다. 선행연구(Laakasuo et al., 2021; Müller et al., 2021)에서는 

도덕성 평정에서 행위주체의 책임정도를 측정하는 과제(예: 로봇의 행동이 비난받는 정도) 또는 피행위자의 관점에서 가해행동

을 당했을 때 도덕적으로 처우하는 정도(예: 해를 당한 로봇에 대한 심리적 불편감)를 측정하였다. 본 연구에서는 이 중에서 로봇

이 피행위자로서 가해행동을 당했을 때 로봇에 대해 경험하는 심리적 불편감을 측정하였다. 
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평정되었다, t(61) = 9.05, p < .001. 

3.2.3. 로봇의 외관과 마음지각

로봇의 외관에 따라 마음지각의 경험성에서 유의한 

차이가 나타났다, F(2, 122)=46.57, p < .001, η2= .43. 

대응표본 t-검정을 수행한 결과, 인간과 가장 유사한 

안드로이드 로봇 조건에서 로봇에 대한 마음지각은 경

험성의 차원에서 휴머노이드 로봇의 조건보다 유의하

게 더 높았다, t(61) = 3.19, p = .002. 또한 마음지각의 

주도성에서도 로봇의 외관에 따라 유의한 차이가 나타

났다, F(2, 122)=25.10, p < .001, η2= .29. 대응표본 t-검

정에 의하면, 인간과 유사한 안드로이드 로봇의 조건에

서 마음지각의 주도성이 기계적 로봇의 조건보다 더 

높았지만, t(61) = 5.59, p < .00, 안드로이드 로봇-휴머

노이드 로봇 간에는 유의한 차이가 나타나지 않았다, 

t(61) = 1.38, p < .17.

3.2.4. 로봇의 외관, 심리적 불쾌감 및 마음지각의 관계

주목할 것은 인간의 외관과 가장 유사하게 지각되는 

안드로이드 로봇의 조건에서 로봇에 대한 심리적 불쾌

감과 마음지각의 경험성이 유의한 정적 상관관계에 있

는 것이었다, r = .29, p = .019. 반면, 안드로이드 로봇

에 대한 심리적 불쾌감과 마음지각의 주도성 차원 간

에는 유의한 상관관계가 나타나지 않았다, r = .19, p 

= .129. 이 결과는 로봇에 대한 마음지각에서 감정을 

느끼는 경험성의 차원이 로봇에 대한 심리적 불쾌감을 

형성하는데 더 중요한 역할을 하게 될 가능성을 보여

준다. 

3.2.5. 로봇의 외관, 마음지각 및 도덕적 처우의 관계

표 1과 같이 로봇의 외관에 따른 마음지각에서 유의

한 차이가 나타났지만, 로봇을 해치는 행동에 대한 심

리적 불편감에서 유의한 차이가 나타나지 않았다. 기계

적 로봇을 해치는 행동과 휴머노이드 로봇을 해치는 

행동의 비도덕성 평정의 차이는 유의하지 않았다, t(61) 

= .84, p = .41. 기계적 로봇을 해치는 행동과 안드로이

드 로봇을 해치는 행동의 비도덕성 평정의 차이도 유

의하지 않았다, t(61) = 1.27, p = .213, 

이에 비해 안드로이드 로봇을 해치는 행동에 대한 

비도덕성 평정과 안드로이드 로봇에 대한 마음지각의 

경험성 및 주도성 간에 유의한 정적 상관관계가 나타

났다, (경험성; r = .45, p = .005, 주도성: r = .47, p 

= .003). 이 결과는 로봇에 대한 마음지각이 높을수록 

로봇에 대한 도덕적 처우의 의향이 증가함을 보여준다. 

반면 안드로이드 로봇을 해치는 행동을 도덕적으로 옳

지 못하다고 판단하는 경향은 안드로이드 로봇에 대한 

심리적 불쾌감과 유의한 관계가 나타나지 않았다, r = 

.01, p = .968. 로봇을 해치는 행동에 대한 비도덕성 평

정은 휴머노이드 로봇에 대한 심리적 불쾌감이나, r =- 

.07, p = .6638, 기계적 로봇에 대한 심리적 불쾌감과도 

유의한 상관관계가 나타나지 않았다, r = .12, p = .173.

3.2.6. 논의

연구 1에서는 예측했던 대로 인간의 외관과 가장 유

사한 안드로이드 로봇의 조건에서 심리적 불쾌감이 가

장 높게 나타났다. 또한 안드로이드 로봇에 대한 마음

지각은 경험성의 차원에서 가장 높게 나타났다. 이 결

과는 선행연구(Gray et al., 2012b)와 일치하는 결과다. 

안드로이드 로봇에 대한 마음지각에서 경험성이 높을

수록 심리적 불쾌감이 더 높게 나타났다. 따라서 인간

의 외관과 유사하지만, 인간이 아닌 로봇이 인간처럼 

감정을 경험한다고 인식될수록 로봇에 대한 심리적 불

쾌감이 증가함을 보여준다. 

한편 로봇의 외관에 따른 마음지각과 가해행동의 비도

덕성 판단 간에 유의한 상관관계가 나타났다. 로봇에 

대한 마음지각이 높을수록 가해행동에 대한 심리적 불편

Type Similarity Uncanny feelings Experience Agency Moral care

Mechanical 1.48 (.50) 1.96 (1.38) 1.61 (.85) 3.43 (1.47) 3.15 (1.83)

Humanoid 3.32 (1.18) 3.24 (1.95) 2.94 (1.58) 4.33 (1.18) 3.31 (1.64)

Android 5.87 (.83) 4.05 (1.69) 3.55 (2.14) 4.54 (1.48) 3.57 (2.06)

*** p < .001, * p < .05

Table 1. Descriptive statistics (Means, SD) of study 1 for all variables 
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함이 증가하였다. 이에 비해 로봇을 해치는 행동에 대한 

비도덕성 평정은 로봇에 대한 심리적 불쾌감과 유의한 

관계가 나타나지 않았다. 이 결과는 인간의 모습과 유사

한 로봇에 대한 심리적 불쾌감은 로봇의 도덕적 처우를 

심사숙고하는 하향처리와는 다른, 별개의 차별적인 자동

적 상향처리과정에 의해 형성될 가능성을 보여준다. 

4. 연구 2

4.1. 연구방법 및 절차 

4.1.1. 연구목표

연구 2의 목표는 로봇의 속성을 의인화하여 제시하

면, 로봇의 속성을 추론하는 하향처리과정에 의해 로봇

에 대한 마음지각, 심리적 불쾌감 및 로봇을 해치는 행

동에 대한 비도덕성 평정에서 유의한 차이가 나타나는

지를 검증하는데 있다.

4.1.2. 연구도구 및 절차

4년제 대학교의 대학생 107명(평균연령 만 22.01세, 

표준편차 = 2.93세; 남 = 57명)이 교양수업을 수강하면

서 수업게시판의 모집공고를 통해 자발적으로 참가하

였다. 연구참가에는 약 5분의 시간이 소요되었다.

연구 2에서는 참가자 집단을 무선적으로 두 집단으

로 나누어, 로봇에 대한 각각 다른 글을 제시하였다. 

로봇에 대한 지시문은 선행연구(Wang & Krumhuber, 

2018; Yam et al., 2021; Ishiguro, 2021)를 토대로 인용

하였다(부록 2 참조). 기계적 로봇의 조건에서 참가자

는 로봇의 실용적 측면(예: 특정 정보의 신속한 검색)을 

기술하는 글을 읽었다. 이에 비해 의인화된 로봇의 집

단에서는 로봇이 인간의 삶을 위해 정서적 지지를 수

행하며, 인간과 유사한 정서(예: 불안)와 행동(예: 회피

행동)을 갖고 있다는 글을 제시하였다. 이후 참가자는 

조작 점검을 위해 이 로봇이 인간과 어느 정도 유사한

지를 측정하는 문항에 응답하였다. 또한 참가자는 연구 

1과 동일한 마음지각 질문지(10문항)에 7점 척도상에

서 응답하였다. 또한 연구 1과 동일하게 2개 문항(예: 

이 로봇을 해친다면 마음이 불편할 것이다)을 로봇에 

대한 가해행동의 비도덕성 평정과제에 사용하였다. 마

지막으로 로봇에 대한 심리적 불쾌감을 측정하였다. 로

봇에 대한 심리적 불쾌감은 연구 1과 동일한 3개 문항

을 사용하여 측정하였다. 참가자에게는 문항의 내용에 

자신이 동의하는 정도를 7점 척도(1: 전혀 일치하지 않

음, 4: 보통, 7: 매우 일치함)에 따라 평정하도록 지시하였

다. 연구 2에서 마음지각 질문지의 신뢰도(Cronbach’s 

alpha)는 경험성의 측면에서 .72, 주도성의 측면에서는 

.71로 나타났다. 로봇을 해치는 행동에 대한 도덕성을 

평정하는 문항의 신뢰도(Cronbach’s alpha)는 .68, 로봇

에 대한 심리적 불쾌감에서는 .71로 나타났다. 마지막

으로 참가자들은 연구의 목적과 취지를 파악했는지에 

대한 질문에 응답한 후, 오천원 상당의 기프티콘을 온

라인으로 제공받았다. 

4.1.3. 연구 설계

연구 2는 로봇의 제시방식(기계적 로봇 vs. 의인화된 

로봇)에 따른 피험자간 설계로 구성되었다. 측정변인

은 로봇에 대한 유사성의 지각, 로봇에 대한 심리적 불

쾌감 및 마음지각, 로봇에 대한 가해해동의 비도덕성 

판단이었다. 

4.1.4. 분석 방법 

연구 2에서는 로봇 속성의 제시방식(기계적 로봇 vs. 

의인화된 로봇)에 따른 유사성의 지각, 심리적 불쾌감, 

마음지각 및 가해행동에 대한 비도덕성 평정에 관한 

연구참가자의 자료를 자기보고식 질문지를 통해 수집

하였다. 연구 2의 자료분석을 위해 SPSS 26.0 프로그램

을 사용하여 기술통계, 독립표본 t-검정, 상관분석 및 

다중회귀분석을 수행하였다. 

4.2. 연구결과 및 논의

4.2.1. 조작점검 

연구 2에서는 로봇 속성의 제시방식에 따라 인간과

의 유사성을 조작하였다. 연구참가자는 의인화된 로봇

조건에서 기계적 로봇보다 인간과의 유사성을 더 높게 

평정하였다, t(105) = 5.59, p < .001. 따라서 로봇 속성

의 제시방식이 인간과의 유사성을 경험하는 정도를 적

절하게 조작하였다고 볼 수 있다.



불쾌한 골짜기: 로봇 속성의 의인화, 마음지각 및 도덕적 처우의 관계  11

4.2.2. 의인화된 로봇, 심리적 불쾌감 및 마음지각

Table 2와 같이 의인화된 로봇에 대한 심리적 불쾌감

은 기계적 로봇과 유의한 차이가 나타나지 않았다, 

t(105) = -.43, p = .65. 또한 의인화된 로봇의 조건에서 

유사성이 지각된 정도와 심리적 불쾌감의 관계는 유의

하지 않았다, r = .12, p = .173. 이 결과는 연구 1에서 

로봇 외관의 유사성이 증가할수록 심리적 불쾌감이 높

았던 것과 차이가 나타남을 보여준다. 연구 2에서는 의

인화된 로봇이 인간과 유사하게 지각되지만, 심리적 불

쾌감에 유의한영향을 끼치지 않았음을 보여준다. 

4.2.3. 의인화된 로봇에 대한 마음지각과 가해행동에 대한 

비도덕성 평정 

표 2와 같이 의인화된 로봇에 대한 가해행동은 기계

적 로봇에 대한 가해행동보다 더 비도덕적으로 평정되

었다, t(105) = 2.33, p = .023. 또한 의인화된 로봇에 

대한 마음지각의 경험성이 높을수록 가해행동에 대한 

심리적 불편감이 높게 나타났다, r = .27, p = .04. 이에 

비해 마음지각의 주도성은 가해행동에 대한 비도덕성

의 판단과 유의한 관계가 나타나지 않았다, r = .17, p 

= .12. 

마지막으로 연구 2에서 인간과의 유사성, 마음지각

의 경험성, 마음지각의 주도성 및 심리적 불쾌감이 로

봇을 해치는 행동에 대한 비도덕성 판단에 영향을 끼

치는지를 검증하였다. 다중회귀분석에 의하면, Table 3

과 같이 인간과의 유사성, 마음지각의 경험성, 주도성 

및 심리적 불쾌감은 모두 분산팽창지수(VIF)가 10이하

의 범위에 나타나, 다중공선성의 문제가 없었으며, 가

해행동에 대한 도덕성 판단의 총 변량에서 16.8%를 설

명하였다. 심리적 불쾌감은 가해행동에 대한 비도덕성 

판단에 유의한 부적 영향을 끼쳤고, 마음지각의 경험성

은 유의한 정적 영향을 끼친 반면, 인간과의 유사성 및 

마음지각의 주도성은 도덕성 판단에 유의한 영향을 끼

치지 않은 것으로 나타났다. 

4.2.4. 논의

연구 2에서는 로봇의 의인화를 통해 로봇의 속성을 

인간의 마음과 유사하게 지각하도록 유도하였을 때, 로

봇에 대한 심리적 불쾌감, 마음지각, 로봇에 대한 도덕

적 처우에서 차이가 나타나는지를 비교하였다. 그 결과 

의인화된 로봇의 조건에서 기계적 로봇의 조건보다 인

간과의 유사성이 더 높게 평정되었지만, 심리적 불쾌감

Types Variables Mean (SD)
Correlations

1 2 3 4

Mechanical

robot

1. Similarity 2.89 (1.62)

2. Experience 2.25 (1.13) -.07

3. Agency 4.14 (1.42) -.02 -.48**

4. Uncanny Feelings 2.45 (1.21) -.18 .14 .16

5. Moral Care 4.54 (1.61) -.06 .33* 1.17 .08

Humanlike-robot

1. Similarity 4.42 (1.34)

2. Experience 3.31 (1.11) .35**

3. Agency 5.04 (1.10) .42** .44**

4. Uncanny Feelings 2.57 (1.35) -.10 .18 -.14

5. Moral Care 5.27 (1.28) .25* .27* .17 -.34**

*p < .05, ** p < .01

Table 2. Means and correlations between variables of study 2

Variables B S.E. β t p VIF

Similarity .147 .105 .138 1.405 .163 1.135

F = 6.132

R2= .200

Adj.R2 = .168

Experience .284 .105 .279 2.708 .008 .1.390

Agency -.041 .134 -.031 -.304 .762 1.348

Uncanny Feelings -.339 .093 -.178* -3.649 .000 1.039

Table 3. Multiple regression analysis for predictor variables of moral care (study 2) 
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에서는 두 조건 간에 차이가 나타나지 않았다. 이 결과

는 로봇의 외관이 인간과 유사해질 때 나타나던 불쾌

한 골짜기 현상이 의인화를 통해 로봇의 속성을 인간

과 유사하게 추론하도록 하면 로봇에 대한 심리적 불

쾌감이 증가하지 않음을 보여준다. 

의인화된 로봇에 대한 마음지각은 기계적 로봇에 대

한 마음지각보다 경험성과 주도성의 차원에서 더 높게 

평정되었다. 이중에서 마음지각의 경험성은 심리적 불

쾌감과 함께 의인화된 로봇에 대한 가해행동을 도덕적

으로 옳지 못하다고 판단하는데 유의한 영향을 끼쳤다. 

이 결과는 의인화된 로봇이 인간과 유사하게 고통을 

느끼는 것으로 지각되면, 기계적 로봇보다 더 높은 도

덕적 지위를 차지하게 될 가능성을 보여준다. 또한 연

구 2에서는 의인화된 로봇에 대한 심리적 불쾌감이 증

가할수록 로봇에 대한 가해행동을 비도덕적으로 판단

하는 경향이 줄어들 수 있음을 보여주었다. 연구 1에서

는 로봇의 외관이 인간과 유사해질수록 심리적 불쾌감

이 증가한데 비해, 연구 2에서 로봇의 마음이 인간의 

마음과 유사하게 지각되는 것은 심리적 불쾌감에 영향

을 끼치지 않았다. 이 결과는 인간과의 유사성이 로봇

의 외관에 의한 상향처리와 로봇의 마음을 추론하는 

하향처리에서 로봇에 대한 심리적 불쾌감을 형성하는

데 각각 별개의 과정으로 차별화되어 작동할 가능성을 

시사한다.

5. 결론

본 연구에서는 로봇의 외관과 의인화에 따른 심리적 

불쾌감, 마음지각 및 도덕적 처우의 관계를 분석하였

다. 그 결과 연구 1에서는 로봇의 외관이 인간과 비슷

한 안드로이드 로봇의 조건에서 로봇에 대한 심리적 

불쾌감 및 마음지각이 가장 높게 나타났다. 그러나 이 

세 조건에서 로봇에 대한 도덕적 처우에서는 차이가 

유의하지 않았다. 이 결과는 로봇의 외관이 인간과 유

사할수록 마음지각이 높아졌지만, 이와 동시에 로봇에 

대한 심리적 불쾌감이 증가하여 로봇에 대한 가해행동

을 판단하는데 차이가 나타나지 않았을 가능성을 보여

준다. 연구 2에서는 로봇의 유형을 의인화된 로봇 또는 

기계적 로봇으로 구분하여 제시하였을 때, 정서를 경험

하는 의인화된 로봇의 조건에서 마음지각 및 도덕적 

처우의 정도가 기계적 로봇의 조건보다 더 높게 나타

났다. 이 결과는 인간과 비슷한 로봇의 외관보다는 로

봇의 속성에 대한 의인화가 인간과 비슷한 로봇의 마

음을 추론하는 과정을 통해 인간-로봇의 상호작용을 

촉진시킬 가능성을 보여준다. 

본 연구는 다음의 두 가지 중요한 시사점을 제시한다. 

첫째, 본 연구에서는 인간의 외관과 유사한 단서를 통한 

상향처리가 로봇에 대한 심리적 불쾌감을 증가시키는데 

비해, 인간의 마음과 유사한 속성을 추론하는 하향처리

는 인간-로봇의 관계에 긍정적 영향을 끼칠 수 있음을 

보여주었다. 따라서 정보처리과정의 초기에 자동적으로 

진행되는 로봇의 외관과 연관된 상향처리의 부정적 결

과를 로봇의 마음에 대해 심사숙고하며 추론하는 하향

처리를 통해 수정할 수 있는 가능성을 보여준다. 후속연

구에서는 다양한 로봇의 외관조건에서 의인화를 유도하

였을 때, 로봇의 외관을 통한 상향처리가 로봇의 마음을 

추론하는 하향처리와 상호작용하는 양상을 분석해볼 필

요가 있다. 둘째, 본 연구에서는 로봇에 대한 마음지각

의 경험성이 로봇에 대한 도덕적 지위의 판단에 유의한 

영향을 끼침을 보여주었다. 연구 1과 연구 2에서 모두 

참가자가 로봇이 정서를 느낀다고 판단할수록 로봇에 

대한 가해행동을 옳지 못하다고 평정하는 경향이 증가

하였다. 반면 로봇에 대한 마음지각의 주도성은 로봇을 

해치는 행동에 대한 심리적 불편감에 유의한 영향을 끼

치지 않았다. 이 결과는 무생물인 로봇이 ‘고통을 느끼

는 존재’로서 지각되는 것이 ‘행위의 주체’로서 인식되

는 것보다 로봇에 대한 도덕적 정서를 유발하는데 더 

많이 기여할 수 있음을 보여준다. 

본 연구의 제한점 및 후속연구에 대한 제언은 다음과 

같다. 첫째, 연구 1에서는 로봇 사진을 외관의 유사성에 

따라 분류하여 자극재료로 사용하였다. 연구결과를 통

해 로봇에 대한 심리적 불쾌감이 인간 외관과의 유사성

에 따라 증가함을 보여주었지만, 실제 인간 사진과의 

비교조건이 포함되어 있지 않은 한계가 있다. 연구 1에

서 심리적 불쾌감의 기저선을 설정하지 않은 것은 로봇

에 대한 심리적 불쾌감이 인간의 조건에 비해 전반적으

로 어떻게 나타나는지를 예측하는데 어려움을 준다. 둘

째, 후속연구에서는 본 연구에서 사용된 인간과 유사한 

로봇 사진의 범위를 더 확장하여 다양한 유형의 로봇에 
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대한 심리적 불쾌감을 측정해볼 필요가 있다. 인간과 

비슷한 외관의 로봇은 지속적으로 개발 중에 있고, 아직

까지 선행연구에 많이 사용되지 않은 국내 안드로이드 

로봇(예: 에버)에 대한 심리적 불쾌감, 마음지각 및 도덕

적 처우의 관계를 검증하는 것은 인간-로봇의 상호작용

에 대한 실제적 시사점을 제공할 것으로 생각된다. 셋

째, 본 연구에서는 참가자가 로봇에 대한 가해행동을 

비도덕적으로 판단하는 정도를 선행연구에서 선정한 2

개의 문항을 통해 측정하였다. 그러나 도덕적 의사결정

은 정서와 사고가 개입되는 복잡한 과정이기 때문에 간

략한 문항만을 통해 도덕성 판단을 측정하는데 한계가 

있다. 후속연구에서는 다양한 윤리적 갈등 시나리오를 

활용하여 로봇의 외관과 의인화의 정도가 달라질 때, 

로봇에 대한 가해행동을 판단하는 경향이 어떻게 달라

지는지를 분석해볼 필요가 있다. 넷째, 본 연구에서는 

로봇의 의인화를 인간과 유사한 정서(예: 불안)를 느끼

는 능력을 통해 유도하였다. 본 연구에서 마음지각의 

경험성만이 로봇에 대한 가해행동의 도덕성 판단에 유

의한 영향을 끼친 것은 본 연구에서 인간과 유사한 정서

에만 초점을 맞추어 의인화를 조작했기 때문일 가능성

이 있다. 의인화는 인간과 유사한 정서뿐만 아니라 인간

과 비슷한 행동을 통해서도 유도될 수 있다. 예를 들어, 

음악을 들으며, 즐거움을 느끼고, 춤을 추는 로봇의 행

동을 제시하며 의인화를 유도할 수 있다. Haslam et 

al.(2008)은 인간 본성(human nature)(예: 정서)과 인간 

고유성(human uniqueness)(예: 문화)의 측면에서 인간

성의 개념을 규정했다. 이것은 무생물에게 인간 속성을 

부여할 때 정서를 느끼는 능력뿐만 아니라 음악과 같이 

문화를 이해하는 행동을 보여주는 것도 가능함을 보여

준다. 후속연구에서는 다양한 유형의 의인화가 로봇에 

대한 마음지각과 도덕성 판단에 차별적인 영향을 끼치

는지를 분석해볼 필요가 있다. 

인공지능의 발달과 함께 인간과 유사한 자율적 로봇

은 우리의 일상에서 점점 더 큰 비중을 차지하게 될 

것이다(Yam et al., 2020). 본 연구에서는 로봇의 외관

이 인간과 유사할수록 심리적 불쾌감이 증가할 수 있

음을 보여주었다. 그러나 의인화를 통해 로봇이 인간과 

유사한 정서를 경험하는 것으로 인식된다면, 다른 기계

적 로봇보다 도덕적 처우에서 더 높은 지위를 차지할 

가능성도 제시하였다. 로봇에게 “e-인간(전자인간)‘으

로서 인간의 지위를 부여하고, 사회에서 한 개인으로 

받아들여지도록 새로운 규칙이 제정된다면, 다양한 윤

리적 갈등상황이 발생할 수 있다. 예를 들어, 내가 모르

는 사람을 위해 내가 잘 아는, 정서를 표현하는 로봇이 

희생당하는 것이 도덕적으로 합당한가? 로봇의 지위와 

의무는 어느 정도까지가 적절한가? 본 연구에서는 의

인화가 로봇의 정서에 대한 공감을 통해 로봇에 대한 

도덕적 처우를 촉진시킬 가능성을 보여주었다. 반면 이 

결과는 인간-로봇의 도덕적 지위의 판단에 새로운 규

칙이 적용되고, 인간을 위해 로봇이 희생되어야 하는 

윤리적 갈등상황에서 발생할 수 있는 다양한 문제를 

이해하고, 예측하는 것이 시급함을 보여준다.
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부록 1. 연구 재료

연구 1

1. 기계적 로봇조건 

2. 휴머노이드 로봇조건

3. 안드로이드 로봇조건

연구 2

1. 기계적 로봇 조건

나의 로봇 ‘클라라’는 내가 시간을 더 효율적으로 사

용할 수 있도록 도와줍니다. 예를 들어, 내가 마트에 

갈 때, 같이 동행합니다. 내가 마트에 가서 원하는 제품

을 찾지 못할 때 편리하게 도와줍니다. 또한 제품에 대

한 질문사항이 있을 때, 언제나 다양한 정보를 신속하

게 제공해줍니다. 

2. 로봇 속성의 의인화조건

나의 로봇 “클라라”는 내가 혼자 있을 때, 나와 같이 

시간을 보내줍니다. 예를 들어, 내가 마트에 갈 때, 같

이 동행합니다. 그런데 하루는 클라라가 마트에 가서 

많은 사람들을 보고 당황해했습니다. 클라라는 진열대 

구석에 가서 꼼짝 않고 얼어붙어 있었습니다. 

부록 2. 질문지 문항

연구 1과 연구 2(동일 문항 사용, 사진 대신 기술문 제시)

A. 아래의 로봇 사진을 보시고, 이 로봇이 실제 인간

의 모습과 어느 정도 비슷하다고 생각하는지에 

대해 자신의 의견을 “V”로 표시해주십시오(1: 전

혀 비슷하지 않음, 4: 보통, 7: 매우 비슷함).

1—2—3—4—5—6—7

B. 아래의 로봇 사진을 보시고, 각 문항이 이 로봇과 

어느 정도 연관된다고 생각하는지에 대해 자신의 

의견을 표시해주십시오(1: 전혀 연관되지 않음, 4: 

보통, 7: 매우 연관됨). 

1 자신의 욕구를 가질 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

2 즐거움을 느낄 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

3 배고픔을 느낄 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

4 고통을 느낄 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

5 분노를 느낄 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

6 자신을 통제할 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

7 기억을 할 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

8 자신의 느낌을 인식할 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

9 스스로 계획을 세울 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

10 도덕적으로 행동할 수 있다 1—2—3—4—5—6—7

C. 아래의 문항을 읽고, 위의 로봇에 대한 자신의 의

견에 일치하는 곳에 표시해주십시오.

(1: 전혀 일치하지 않음, 4: 보통, 7: 매우 일치함)

11 이 로봇의 외모가 무섭다. 1—2—3—4—5—6—7

12 이 로봇의 외모가 나를 불안하게 한다. 1—2—3—4—5—6—7

13 이 로봇의 외모가 소름끼친다. 1—2—3—4—5—6—7

D. 아래의 문항을 읽고, 위의 로봇에 대한 자신의 의

견에 일치하는 곳에 표시해주십시오.

(1: 전혀 일치하지 않음, 4: 보통, 7: 매우 일치함)

14
내가 이 로봇을 해친다면, 마음이 
불편할 것이다.

1—2—3—4—5—6—7

15
나는 이 로봇을 해치는 것이 도덕적
으로 나쁘다고 생각한다.

1—2—3—4—5—6—7


