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요 약

자폐스펙트럼장애 아동은 시각적 처리, 체계화와 같은 강점을 지니며, 사물 및 기계에 대한 흥미와 관

심을 나타낸다. 이 같은 맥락에서 로봇이 자폐스펙트럼장애 아동의 재활에 유용한 것으로 제안되고 있다.

즉 로봇은 자폐스펙트럼장애 아동의 관심을 유발하고, 주의를 집중하게 하고, 단순화된 사회적 자극을 제

시하며, 반복적용이 가능하고, 대상에 따른 프로그래밍이 가능하다. 이에 본 연구에서는 자폐스펙트럼장

애 아동의 재활을 위한 국내 로봇 관련 연구를 살펴보고자 하였다. 이를 위해 자폐, 로봇을 키워드로 검

색하여 11편의 국내 문헌을 최종 선정하고, 활용 로봇, 로봇 제시자극, 실험절차 및 종속변인에 따라 문

헌을 내용 분석하였다.

ABSTRACT

Children with autistic spectrum disorder(ASD) have a strength in visual process and systemizing,

and they show interest toward things and machines. Therefore, robots have been suggested as a

useful tool for the rehabilitation of the children with ASD. A robot can attract children’s interest

and attention, and it can provide simplified social stimulus. A robot can be applied repetitively, and

programmed for the special needs of an individual child. In this study, we review literature related to

the use of robots for the rehabilitation of children with ASD. For this purpose, related literature was

searched with the keywords of autism and robot. We selected eleven domestic papers, and analyzed

their contents to identify robots, stimulus of robots, experiment process and dependent variables.
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1. 서 론

자폐스펙트럼장애 아동은 사회적 의사소통 및 사

회적 상호작용의 지속적인 결함, 제한적이고 반복적
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인 행동이나 흥미, 활동 등의 특징을 나타낸다[1].

이들은 사람과의 상호작용보다 장난감과 같은 사물

에 집중하며[2], 기계와의 상호작용에 더 흥미를 가

진다[3], 또한 자폐스펙트럼장애 아동은 유능한 시

각적 처리자이므로[4], 정보가 시각적 형태로 제공

될 때 가장 잘 수행한다[5]. 자폐스펙트럼장애 아동

은 시각적 지원이 이루어질 때 언어를 보다 잘 이

해하게 될 뿐 아니라, 자신과 주변의 일 또한 더 잘

이해하게 된다. 또한 자폐스펙트럼장애 아동은 체계

화하는 기술이 탁월하다. 즉 체계화를 통해 아동은

체계를 분석하여 예측할 수 있다. 이때 자폐스펙트

럼장애 아동은 시각적 기술을 사용하는 경향이 있

으며, 사회적 상호작용은 최소화되고 예측가능할 때
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더 잘 체계화한다[6].

이 같은 특성을 고려할 때, 자폐스펙트럼장애 아

동에게 특히 컴퓨터화된 환경이 유용함을 알 수 있

다. 컴퓨터화된 환경은 일관적이고 예측가능하며,

사람과 달리 복잡한 단서를 사용하지 않아, 자폐스

펙트럼장애 아동의 주의를 끄는데 효과적이다[3].

또한 자폐성향을 가진 개인은 컴퓨터화된 환경에서

스트레스를 준다고 알려진 사회적 요구로부터 자유

로울 수 있으며, 자신의 속도와 이해 수준에서 작업

할 수 있고, 사회적 훈련이 숙달될 때 까지 반복될

수 있다. 게다가 개인에 따라 선택된 컴퓨터상의 보

상을 통해 흥미와 동기를 지속할 수 있다[6].

컴퓨터의 일종인 로봇 또한 사람과 비슷하면서도

사람보다 예측가능하며 일관적인 상호작용의 대상

이 될 수 있다[7-8]. 또한 로봇은 프로그래밍이 가

능하여, 다양한 범주의 상호작용이 가능하며, 선호

자극 등 각 대상에게 적합한 자극제시 및 중재가

가능하고, 그 자체로 보상이 될 수 있다[9-11]. 또한

컴퓨터가 고정적이며, 스크린을 통한 일방적이라는

점으로 인해 자폐스펙트럼장애 아동의 구체적이고

실제적인 상호작용 증진에 한계가 있다[12]는 점에

반해, 로봇은 다른 디지털 미디어와 달리 물리적 외

형이 있으며, 이동성이 있고[13], 단순하지만 만지기,

신체 조작을 포함한 적극적 형태의 상호작용이 유

리하고, 유동적이어서 유아가 로봇과의 상호작용에

서 생동감을 느낄 수 있다[14].

로봇은 발달장애 아동에게 친구가 될 수 있다고

제안되고 있는데, 연구결과 컴퓨터에 비해 로봇이

친구로 인식되며, 로봇이 발달장애아동의 호기심과

흥미를 유발시키고, 행동 관련 상호작용을 보다 촉

진하며, 나아가 사회적 관계 형성에 유용할 것이다

[15]. 자폐성향 아동은 경직되고, 반복적이며, 비상호

작용적 장난감보다 자동적이며 유동적인 로봇과의

상호작용에 더 열중한다[16]. 또 다른 연구에서는

로봇이 자폐스펙트럼장애 아동의 치료적 가능성을

제시하고 있다[17]. 이 같은 맥락에 따라 최근 자폐

스펙트럼장애 아동을 위한 로봇 관련 선행 연구들

이 보고되고 있다. 관련 연구는 로봇의 다양한 자극

에 대한 반응연구가 주를 이루고 있다. 그 외 문헌

연구에서는 로봇의 역할 및 중재모델에 대해 고찰

하였으며[18], 로봇 외형, 자극제시에 대해[19], 인지

로봇의 특징, 로봇 중재연구 고찰, 효과성의 가설,

중재를 위한 요소기술에 대해 분석하였다[10]. 그런

데, 로봇활동의 반응 및 중재효과는 로봇의 제시자

극, 활용 방법 등에 영향을 받게 되므로, 이에 대한

세부적인 분석이 필요할 것이다.

따라서 본 연구에서는 자폐스펙트럼장애 아동의

재활을 위한 로봇 관련 실험연구를 활용 로봇, 로봇

제시자극, 실험절차 및 종속변인에 대해 살펴보고자

한다.

2. 연구방법

2.1 연구대상

본 연구에서는 자폐스펙트럼장애 아동의 재활을

위한 로봇 관련 실험연구 동향을 살피기 위해 다음

과 같은 기준에 따라 연구대상을 선정하였다. 우선,

한국교육학술정보원, DBpia, Kiss, 국회도서관을 통

해 ‘자폐’와 ‘로봇’를 검색어로 검색하였다. 또한 핸

드서치 단계를 거쳐 중복되거나 연구대상이 자폐스

펙드럼장애가 아닌 경우는 제외하였다. 이때 등재후

보 이상의 저널에 투고된 논문으로 선정하였으며,

학위논문이나 학술발표자료, 그리고 로봇기술 및 기

능연구는 제외하였다. 이 같은 과정을 통해 총 11편

의 실험논문을 선정하였다.

2.2 자료분석

본 연구의 자료분석은 다음과 같이 처리하였다.

활용 로봇, 제시자극, 실험절차 및 종속변인에 따른

현황은 논문에 제시된 변인들을 내용분석하여 기술

하였다. 특히 로봇에 관한 자료는 활용 로봇 및 제

시자극으로 나누어 제시하였으며, 실험절차는 회기

및 단계에 따른 절차를 제시하였다. 종속변인은 종

속변인 및 세부사항 및 질적연구에 따라 도출된 주

제로 나누어 제시하였다.

3. 연구결과

3.1 활용 로봇 및 제시자극 분석 결과

로봇에 관한 자료는 활용 로봇 및 제시자극에 따

라 제시하였다. 활용 로봇의 경우 곰 로봇(분석논문

4, 7, 9), 악어 로봇(분석논문 4, 7, 9), 물개 로봇(분

석논문 1, 13, 6, 3), 사자 로봇(분석논문 1, 13, 6,

3), 앵무새 로봇(분석논문 1, 13, 6, 3), 공룡 로봇(분

석논문 1, 13, 6, 3), 강아지 로봇(분석논문 1, 13, 6,

3), 월E(분석논문 13), 잉키로봇(분석논문 10, 12),

아이로비(분석논문 2)가 사용되었다. 로봇의 제시자

극 분석 결과는 표 1과 같다. 표 1에서 보듯이, 로

봇이 제시하는 자극은 시각, 청각, 촉각적인 자극
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분석
논문

자극 종류 세부 구성 요소

1

행동

물개 눈 깜빡임, 얼굴을 좌우/상하로 움직임, 앞뒤 날개 움직임

사자 촉각센서(머리, 등)를 통해 눈 깜빡임, 입 움직임

앵무새 입 움직임, 눈 깜박임, 날개 움직임, 몸을 좌우로 흔들기, 푸드득 소리

공룡 머리 움직임, 눈 깜빡임, 다리 움직임, 꼬리 흔들기

강아지 머리 움직임, 몸 흔듬, 다리 움직임, 꼬리 흔들기

감정
표현

물개 내부에 저장된 소리를 통해 좋음, 싫음 등의 기분을 표현

사자 으르렁, 낑낑, 앙과 같은 지정된 소리

앵무새 푸드득 소리, 배고픔(I'm hungry), 기쁨(I love it)을 말함

공룡 공룡소리(낑낑)를 냄

강아지 눈의 LED를 통해 기쁨, 즐거움, 심심, 졸림, 놀람, 화남, 슬픔을 표현

2 콘텐츠 한글동요, 클래식음악, 전래동화, 명작동화, 동시, 로봇대화, 로봇동화, 퍼즐놀이, 과일게임, 색칠놀이, 그리기

3
소리
자극

강아지 로봇감정에 다른 다양한 소리

사자 신체조작을 통한 단순한 기계적 소리

물개 다양한 소리와 감정표현

공룡 단순한 기계적인 소리내기

앵무새 영어노래, 웃음소리, 음식씹는 소리 등 다양한 소리

4, 7, 8

시각
곰, 악어 동
일

성인남자얼굴 웃는 얼굴, 놀란 얼굴, 슬픈 얼굴, 혐오 얼굴, 화난 얼굴

성인여자얼굴 웃는 얼굴, 놀란 얼굴, 슬픈 얼굴, 혐오 얼굴, 화난 얼굴

아동남자얼굴 웃는 얼굴, 놀란 얼굴, 슬픈 얼굴, 혐오 얼굴, 화난 얼굴

아동여자얼굴 웃는 얼굴, 놀란 얼굴, 슬픈 얼굴, 혐오 얼굴, 화난 얼굴

장난감 공, 곰 인형, 자동차, 소꿉놀이, 블록

청각
곰, 악어 동
일

자연의소리 심장고동소리, 물소리, 바람소리, 빗소리, 새소리

목소리 남자성인목소리, 여자성인목소리, 아이목소리, 기계목소리, 담임목소리

동요 파워레인져, 동물농장, 머리 어깨 무릎 발, 뽀로로, 사과 같은 내 얼굴

악기 북, 썬더튜브, 오션드럼, 탬버린, 피아노

도구 나무조각 만지는 소리, 자동차소리, 종소리, 종이구기는 소리, 청소기소리

촉각

곰
진동세기 진동 강, 진동 약

진동위치 머리, 오른팔, 왼팔, 오른발, 왼발

악어
진동세기 진동 강, 진동 약

진동위치 머리, 오른팔, 왼팔, 등, 꼬리

5 컨텐츠　
키드키즈넷의 신체표현활동 학습 컨텐츠 : 하늘을 나는 춤, 온몸 비틀기, 휴식체조, 주먹 가위바위보, 통통통통, 펭귄
한 마리, 꼬부랑 할머니, 동물농장, 동물흉내

6

청각
자극 및
감정
표현

강아지 소리를 통한 감정의 표현, 기분에 따라 다양한 눈의 모양과 행동

사자 단순한 기계적인 소리 내기, 눈과 입의 움직임

공룡 음식을 씹을 때, 눈을 깜빡일 때, 걸을 때 다양한 소리

물개 다양한 소리와 감정을 표현

앵무새 영어노래, 웃음소리, 음식 씹는 소리 내기

9
음악
활동

동요
통통통, 작은 동물원, 솜사탕, 멋쟁이 토마토, 곰 세마리, 새들의 결혼식, 산중호걸, 유리공주
와 마귀할멈, 그대로 멈춰라, 머리 어깨 무릎 발

애니메이션 꼬마음악가, 고래의노래, 야채삼총사, 뽀로로오프닝, 뽀로로엔딩

가요 아메리카노, 다함께 차차차, 네박자, 어머나, 곤드레만드레, 사랑의밧데리, 무조건, 오빠한번 믿어봐

10
언어 및
동작자극

1단계 : 아동이 충분한 반응을 할 수 있도록 로봇이 완전히 멈추어 움직이지 않고 있음

2단계 : 아동의 충분한 탐색이 끝났다고 판단될 때나 관심이 없는 경우 아동이름 호명 후 인사건넴

3단계 : 2단계를 충분히 노출 후, 아동에게 노래를 제시하고자 하는 언어적 자극을 줌

4단계 : 3단계를 충분히 노출 후, 아동에게 춤을 추고자 하는 언어적 자극을 줌

5단계 : 아동에게 노래와 춤이 어땠는지 물어보고 소감을 들음

6단계 : 헤어지는 인사말을 함

11 시각자극

물개
전원 끔 몸 색깔(흰색)

전원 켬 상동

사자
전원 끔 몸 색깔(갈색)

전원 켬 상동

등으로 구성되었으며, 전원을 켜고 끔에 따라 자극

이 다르도록 구성되어 있다. 또한 로봇의 외형적 특

성에 따라 제시되는 감각자극 및 활용된 음악 등의

자극도 다양하게 도입되고 있음을 볼 수 있다.

3.2 실험절차에 대한 분석 결과

실험절차에 대한 분석결과는 표 2와 같다. 표 2에

서 보듯이, 실험 및 관찰회기, 로봇 투입방식, 로봇

탐색시기 유무 등이 다양하게 나타났다.

표 1. 로봇의 제시자극 분석 결과
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앵무새
전원 끔 몸 색깔(파란색, 노란색, 흰색)

전원 켬 상동

공룡
전원 끔 몸 색깔(녹색, 갈색)

전원 켬 상동

강아지
전원 끔 몸 색깔(검은색, 흰색)

전원 켬 꼬리색깔(파란색), 눈 표정(화냄, 기쁨, 슬픔)

이동형
로봇 월E

전원 끔 몸 색깔(노란색)

전원 켬 눈색깔(파란색)

청각자극

물개
전원 끔 없음

전원 켬 애교소리(옹옹), 울음소리, 괴성

사자
전원 끔 없음

전원 켬 괴성(으르릉, 낑낑), 코골이

앵무새
전원 끔 없음

전원 켬 영어 말하기(Hello 등), 방귀소리, 웃기(하하), 휘파람, 괴성, 음악소리

공룡
전원 끔 없음

전원 켬 먹는소리(나뭇잎), 괴성(낑낑), 놀램

강아지
전원 끔 없음

전원 켬 멍멍, 낑낑, 음악소리

월E
전원 끔 없음

전원 켬 영어 말하기, 기계음, 음악소리

촉각자극

물개
전원 끔 털재질

전원 켬 터치인식(머리, 가슴, 등, 꼬리)

사자
전원 끔 털재질

전원 켬 터치인식(머리, 가슴, 등, 꼬리)

앵무새
전원 끔 털재질

전원 켬 터치인식(머리, 등, 혀, 부리)

공룡
전원 끔 고무재질

전원 켬 터치인식(머리, 어깨, 턱, 다리)

강아지
전원 끔 플라스틱 재질

전원 켬 터치인식(등, 머리, 콧등, 옆구리)

월E
전원 끔 플라스틱 재질

전원 켬 상동

행동자극

물개
전원 끔 없음

전원 켬 포옹시 대화시도, 눈깜빡임, 혐오행동(얼굴 돌리기, 눈감기)

사자
전원 끔 없음

전원 켬 잠자기, 눈깜빡임, 입움직임(소리동반)

앵무새
전원 끔 없음

전원 켬 녹음(따라하기), 춤추기, 부리 움직임, 눈깜빡임

공룡
전원 끔 없음

전원 켬 걷기, 앉기, 잠자기, 먹기, 눈깜빡임

강아지
전원 끔 없음

전원 켬 밥먹기, 대소변, 기지개, 이동, 주변탐색, 인사하기

월E
전원 끔 없음

전원 켬 이동, 춤추기

3.3. 종속변인에 대한 분석결과

종속변인에 대한 분석결과는 표 3 및 표 4과 같

다. 표 3와 표 4에서 보듯이, 종속변인은 자극에 대

한 반응, 상호작용, 의사표현 및 교류행동, 로봇 인

식과정인 것으로 나타났다. 질적 분석을 통해 범주

화된 결과를 도출된 주제를 중심으로 살펴보면 표

4와 같다.

종속변인에 따른 연구결과를 살펴보면 다음과 같

다. 자폐스펙트럼장애 아동에게 로봇을 사용한 경

우, 로봇 장난감에 적극적으로 반응하며(분석논문

7), 언어적, 행동적 모방, 자발적 요구행동(분석논문

3, 9), 의사표현행동과 의사교류행동(분석논문 9), 눈

맞춤, 기대감, 주의집중(분석논문 6), 상호작용(분석

논문 5) 증진에 효과적인 것으로 보고되고 있다. 특

히 로봇자극이 제시될 때 로봇자극이 제시되지 않

을 때보다 긍정적 상호작용을 더 많이 하고 부정적

상호작용은 덜하며(분석논문 1), 로봇을 사용할 때

발화, 단어말하기, 구어적 상호작용 횟수가 로봇이

없는 특수학급과 일반학급 상황과 비슷한 수준을

보인다(분석논문 2). 그런데 선행연구에서는 활용

로봇 및 자극에 대한 선호도는 아동마다 차이가 있

으므로(분석논문 3, 7, 8), 이를 고려할 필요가 있다

고 제안하고 있다. 전원을 끈 장난감 로봇에 비해

대체로 전원을 켠 장난감 로봇을 가지고 노는 상호
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분석논문 실험절차

1
1~5회기 동안 기초선 기간을 가진 후 7회기 동안 중재 :
각 장난감 로봇을 3분동안 제공한 후 물개->사자->앵무새->공룡->강아지 순으로 로봇을 투입

2 1~4회기동안 기초선 기간을 가진 후, 로봇 사용하는 날 5일, 로봇 사용하지 않는 날 5일로 진행

3

1~2회기: 로봇 설명없이 5대 로봇 동시에 투입(강아지, 물개, 사자, 공룡, 앵무새 로봇 동시에 투입)

3~6회기 : 5분간 로봇 세부기능 설명, 조작방법 모델링 후(각 회기마다 로봇 하나씩 설명: 3회기 앵무새,
4회기 공룡과 앵무새, 5회기 사자, 물개, 앵무새 설명), 5종류 로봇 동시 투입

7~10회기 : 5종류 로봇 동시 투입

11~14회기: 강아지 로봇 새롭게 투입 후 5종류 로봇 동시 투입

4

1~7회기: 곰 로봇 투입

8~11회기: 악어 로봇 투입

12~회기: 곰과 악어 로봇이 함께 투입

5
1단계 : 1~6회기(도입, 전개, 피드백)

2단계 : 7~12회기
현재 제공 학습콘텐츠 중지/계속 제공 혹은 다음 학습콘텐츠 제공

6

초기 5분 : 1~2회기 - 로봇에 대한 설명없이 5개 로봇 동시 투입
3~5회기 - 단계적으로 로봇 투입하여 로봇의 조작방법과 세부기능, 놀이방법을 모델링 함

(3회기 : 앵무새, 4회기 : 공룡과 앵무새, 5회기 : 사자, 물개, 앵무새 로봇 소개)
6~10회기 - 5 종 로봇 동시 투입
11~14회기 - 강아지 로봇 새롭게 투입

초기 5분 이후 : 1~14회기 : 5종 로봇 동시 제공

7

1~7회기 : 로봇 장난감 곰 투입

8~11회기 : 로봇 장난감 악어 투입

12~16회기 : 로봇 장난감 곰과 악어 투입

8

1~7회기 : 곰 인형 형태의 통합자극기기

8~11회기 : 악어 인형 형태의 통합자극기기

12~16회기 : 두 가지 유형의 통합자극기기 함께 투입

9 1~15회기 : 도입 - 노래활동(노래, 노래와 율동) - 마무리 인사

10
각 아동마다 1~2회기씩 관찰회기 가짐
이름 호명 - 대상이 관심보임 - 동요와 같은 콘텐츠 제공하며 로봇 자극 제시

11

각 장난감 로봇을 3분 동안 제공한 후
물개->사자->앵무새->공룡->강아지->이동형 로봇 월E 순으로 6대의 장난감 로봇을 각 3분씩 제공

1~5회기 : 장난감 로봇을 끈 상태로 일반 장난감 로봇 상황으로 실험

6~14회기 : 장난감 로봇을 켠 상태로 전자 장난감 로봇 상황으로 실험

분석논문 종속변인 종속변인 세부사항

1 상호작용
긍정적 행동 바라보기 / 만지기 / 기능적사용

부정적 행동 무시 / 비기능적사용 / 신체상동행동

2

언어 환경

언어노출

유의미한 소리

먼 곳의 소리

침묵

언어적 상호작용

발화

단어말하기

구어적 상호작용

4 감각자극에 대한 반응
시각, 청각, 촉각 자극에 대한 반응

시각, 청각, 촉각 자극에 대한 반응형태
(적극적인 반응행동, 비 적극적인 반응행동)

8 자극에 대한 반응
긍정적 반응

부정적 반응

11 상호작용
상호작용 지속 시간

상호작용 접촉 빈도

작용 빈도와 지속시간이 증가하였으며(분석논문

11), 아동은 사자, 앵무새, 물개, 공룡에서 긍정적 경

향을 나타내고, 강아지는 부정적인 경향을 나타내는

등 활용 로봇에 따라 상호작용 반응에 차이를 나타

내며(분석논문 1), 청각, 시각, 촉각 순서로 선호 반

응을 보였다(분석논문 4). 로봇의 소리자극이 아동

의 조작과 탐색행동을 촉진시키는 동기적 요소로

작용하는데(분석논문 3), 아동은 선호자극에 대해

적극적으로 반응하며, 자발어를 나타내는 것으로 보

고되고 있다(분석논문 4).

표 2. 실험절차 분석 결과

표 3. 종속변인 및 종속변인 세부사항
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표 4. 질적연구에 따라 도출된 주제

분석논문 종속변인 도출된 주제

3
소리자극에 대한

반응

소리자극에 대한 조작과
탐색 과정의 변화

조작과 탐색 행동을 촉진시키는 동기적 요소로서의
소리자극, 소리자극의 흥미도에 따른 조작과 탐색과
정의 변화, 소리자극의 조건성과 조작행동의 관계

특정 소리자극에 대한 반응

소리자극에 대한 아동의 긍정적 행동변화
언어적 행동적 모방

자발적 요구 행동

5
로봇활동에
대한 반응

집중력의 증가 / 모방력의 증가 / 적극성의 증가/ 표현력의 증가

6
반응양식의
특성

눈 맞춤의 변화

로봇의 눈에 대한 아동의 선호도

로봇의 눈에 대한 아동의 행동 변화

아동의 눈맞춤 행동 변화

기대감의 변화

주의집중의 변화
아동과 로봇 간 주의집중 변화

아동과 교사 간 주의집중 변화

7

감각 자극에 대한
반응유형
(반응형태,
반응특성)

자극에 대한 탐색자로서의 반응

자극에 대한 표현자
로서의 반응

요구자로서의 반응

감정표현자로서의 반응
감정을 비언어적인 형태로 표현하는 반응

감정을 발성적 형태로 표현하는 반응

9

의사표현행동
자발적 탐색의사 표현행동

적극적 관심의사 표현행동

의사교류행동
함께 하고 싶은 의도 표현하기

자신의 요구를 구체적으로 표현하기

10 로봇 인식과정

기존대상 도식과 평형
새로운 대상에 대한 무관심

낯설고 새로운 대상에 대한 거부

새로운대상 탐색과 동화
새로운 대상에 대한 응시

새로운 대상에 대한 친숙한 조작

기존대상/새로운 대상간 탐색/조절 새로운 대상에 대한 호기심

새로운 대상 도식형성과 평형
비언어적 상호작용

언어적 상호작용

4. 결론 및 제언

4.1. 논의 및 결론

분석결과 중심의 논의 및 결론은 다음과 같다.

첫째, 자폐스펙트럼장애 아동의 재활을 위한 로봇

관련 연구의 활용 로봇 및 로봇 제시자극은 다양한

것으로 나타났다. 활용 로봇은 곰 로봇, 악어 로봇,

물개 로봇, 사자 로봇, 앵무새 로봇, 공룡 로봇, 강아

지 로봇, 이동형 로봇 월E, 잉키로봇, 아이로비로,

비인간형 로봇이 주로 사용되었다. 자폐스펙트럼장

애 아동에게 있어 관심과 흥미를 고려하는 것이 중

요하다[20]는 점을 고려할 때, 다양한 활용 로봇 및

로봇 제시자극으로 구성되었다는 점, 나아가 다양한

자극의 변화를 줄 수 있는 로봇이 활용되었다는 점

은 바람직한 것으로 생각된다. 또한 자폐스펙트럼장

애 아동의 특별한 관심이 긍정적 매개로 활용될 수

있다는 맥락에서[21] 볼 때, 자폐스펙트럼장애 아동

재활 중재를 위한 로봇 활용은 의미있는 것으로 판

단된다. 자폐스펙트럼장애인을 위해 잘 조직되고 예

측가능한 환경을 조성하기 위해, 특히 감각적 요인

을 고려하기 위해, 자폐스펙트럼장애 아동이 편안하

게 느끼는 수준을 감안해야 한다는 점[4] 또한 고려

되어야 할 것으로 생각된다.

둘째, 자폐스펙트럼장애 아동의 재활을 위한 로봇

관련 연구의 실험절차는 다양한 것으로 나타났다.

자폐 아동의 공동관심 중재를 위해 분석한 연구에

서 아동의 선호성이 중요한 것으로 강조되고 있는

데[22], 분석 논문에서는 선호성 평가에 관한 상세

내용을 기술하고 있지 않으므로, 이에 대한 고려가

필요한 것으로 보인다. 자폐스펙트럼장애 아동의 모

방 중재의 구성요소로 촉진과 강화가 필수적인 것

으로 제안되었듯이[23], 추후 연구에서도 로봇의 지

시, 촉구의 유형 및 정도 등에 관한 체계적인 연구

가 필요한 것으로 고려된다. 또한 일반화에 어려움

을 갖고 있는 자폐스펙트럼장애 아동의 특성 때문

에 보조공학의 사용은 사람의 상호관계적 지원과

손을 맞잡고 함께 나아가야만 한다는 점에서[6], 로

봇과 서비스 제공자와의 지원범위를 고려한 실험절

차 등에 관한 논의가 필요한 것으로 보인다. 그리고

자폐스펙트럼장애 아동의 상호작용 분야는 로봇 원

격지원 시스템 활용이 가능할 것으로 예측되고 있
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으므로[24], 이에 관한 구체적 실험절차와 그 효과

가 연구될 필요가 있을 것이다.

셋째, 자폐스펙트럼장애 아동의 재활을 위한 로봇

관련 연구의 종속변인은 로봇 활동 및 감각자극에

대한 반응, 인식과정, 의사표현 및 상호작용에 관한

것으로 나타났다. 이 같은 결과는 장애아동을 대상

으로 로봇 활용 연구 동향을 분석한 연구[25], 자폐

성 장애아동의 관심 및 흥미를 활용한 중재연구를

분석한 연구결과[20]와 유사하다. 자폐스펙트럼장애

아동의 변화를 위해서는 유동성, 만지고 조작할 수

있는 구체적 형태, 자발적 흥미와 동기 제공요소를

갖춘 매개가 필요하다는 점을 고려할 때[26], 분석

논문에서 종속변인에 대한 긍정적 변화가 이루어질

수 있었던 것은 이 같은 요소들이 고려되었기 때문

인 것으로 생각된다. 더불어 로봇 외형이 인간형일

경우 더 많은 관심과 참여를 유발한다는 연구[17]와

단순한 외형의 로봇에게 두드러지는 사회적 상호작

용의 반응 나타낸다는 연구[27]가 보고되고 있어,

로봇 외형에 따른 반응 및 중재효과가 비교연구될

필요가 있는 것으로 고려된다.

4.2. 제 언

본 연구의 결과 및 논의를 토대로 다음과 같이

제언하고자 한다.

첫째, 자폐스펙트럼장애 아동의 흥미, 관심, 반응

등은 아동의 연령, 인지수준 등에 따라 다를 수 있

으므로, 활용 로봇 및 제시자극을 구성할 때 이를

고려할 필요가 있다. 이를 위해 추후 연구에서는 아

동의 선호성 등의 특성별 반응 및 중재 효과를 비

교연구할 필요가 있는 것으로 보인다.

둘째, 자폐스펙트럼장애 아동의 재활을 위한 로봇

활용 중재 연구가 보다 적극적으로 이루어질 필요

가 있으며, 특히 그 효과크기에 대한 연구가 이루어

질 필요가 있다. 또한 자폐스펙트럼장애 아동의 재

활의 위한 로봇 활용의 궁극적 목적이 독립적인 사

회생활이라는 점에서, 일반화를 보다 촉진할 수 있

는 로봇 적용 절차 및 단계 등에 관한 연구가 이루

어질 필요가 있는 것으로 보인다.
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