
1. 서  론

코로나  팬데믹 시대에 맞벌이 가구에서는 자녀 돌봄에 대

한 부담과 자녀와의 관계 형성에 대한 어려움을 겪고 있다[1]. 

소셜 로봇은 가정에서 자녀양육을 지원하는 등의 서비스를 통

해서 코로나 팬데믹으로 발생한 어려움을 해결하는 도구가 될 

수 있다.  소셜 로봇은 아동에게 흥미와 동기부여를 불러일으

키는 존재이고[2], 사람과 로봇의 상호작용이 요구되는 서비스

에서 선호도가 높기 때문에[3] 가정에서 아동을 위한 서비스를 

실행하는 매개체로써 높은 활용성을 가지고 있다. 

소셜 로봇은 상호작용을 통해 아동에게 긍정적인 영향을 

미친다. 선행연구에서는 입원 아동을 대상으로 소셜 로봇을 

경험한 집단과 봉제 인형을 경험한 집단 간 불안 강도의 차이

를 보였다[4]. 이 연구에서 소셜 로봇을 경험한 입원 아동 집단

은 그렇지 않은 아동 집단에 비해 낮은 불안 강도를 보였다. 또 

다른 선행 연구에서는 10대 그룹과 소셜 로봇의 상호작용이 

그룹 내 사회적 참조(social referencing)를 불러일으켜 인간과 

인간의 상호작용을 장려할 수 있다는 결과를 보였다[5]. 이러한 

소셜 로봇의 특징을 활용하면 가정 내 양육자와 아동의 긍정

적인 관계 형성을 돕고 동시에 아동의 사회·정서 발달을 돕기 

위한 서비스 공급이 가능하다.

본 연구에서 개발한 소셜 로봇 기반 놀이 서비스는 아동의 

치료 재활뿐만 아니라 감정, 인지, 심리적 변화에 효과적인 심

리운동(psychomotorik)을 적용한 것을 가장 큰 특징으로 한다. 

본 논문에서는 심리운동 전문가, 서비스 디자이너, 로봇 엔지

니어의 협력을 통해 개발한 소셜 로봇을 활용한 심리운동 기

반 놀이서비스와 전문가에 의한 서비스 평가를 소개하였다. 
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2. 소셜 로봇 기반 놀이 활동

2.1 심리운동

심리운동은 신체적 움직임과 심리적인 과정이 서로 밀접한 

관계임에 착안하여 치료 및 교육에 도입한 것이다. 심리운동

의 목표는 자기 신체와 사회적 관계 등을 주제로 다양한 움직

임 체험을 통한 자존감 증진 및 언어, 인지, 사회성 등의 전인

적 발달에 있다. 따라서 심리운동을 통해 인간의 긍정적인 심

리·정서적 발달을 기대할 수 있다[6]. 

심리운동의 연구를 살펴보면, 심리운동이 아동의 주의집중

력과 자신감 등 정서적인 측면에서 긍정적인 효과를 나타내었

다는 연구들이 다수 존재한다. Kiphard의 심리운동 6단계 모

델을 근거로 개발된 심리운동 프로그램을 주의력 결핍 및 과

잉 행동장애(ADHD) 아동에게 적용한 결과 주의집중력과 자

신감, 운동수행능력에서 긍정적인 변화를 보이거나[7], 아동의 

감각운동 능력 수준과 관심도를 고려한 놀이 활동을 통해 감

각조절 능력과 주의력이 효과적으로 증진되었다는 연구 결과

를 찾아볼 수 있다[8]. 

심리운동을 비롯한 아동심리치료와 관련된 다양한 활동들

은 4~6명 정도의 또래 집단 활동을 통해 이루어지고 있거나, 

부모와 자녀가 함께하는 집단 프로그램으로 운영되는 경우가 

있다[9]. 이에 착안하여 본 연구에서는 가정에서 소셜 로봇이 

아동하고만 1:1로 상호작용 하기보다는 소셜 로봇이 주도하

는 놀이의 내용에 따라 양육자가 놀이에 참여하거나, 아동과 

함께 문제를 해결하는 등 보조자 역할을 함으로써, 아동, 양육

자, 소셜 로봇 3자 간의 상호작용이 가능하도록 놀이를 개발하

였다. 

2.2 심리운동 기반 놀이 활동 개발

놀이 서비스는 심리운동 전문가, 서비스 디자이너, 로봇 엔

지니어가 협업하여 개발하였다. 놀이 시나리오는 크게 놀이 

도입, 놀이 진행, 놀이 종료의 세 단계로 구성되어 있다. 놀이 

도입 단계에서는 소셜 로봇이 양육자의 양육 태도 및 아동의 

발달 상태, 선호도 등을 고려하여 놀이 활동을 제안한다. 

놀이 진행 단계는 놀이 도입 단계에서 결정된 심리 운동 놀

이를 수행하는 단계이다. 소셜 로봇은 아동에게 음성으로써 

놀이에 필요한 준비물과 놀이 방법을 설명하고, 놀이를 잘 따

라오고 있는지 등을 주기적으로 확인하여 다음 단계를 수행하

거나, 자세한 설명을 제공하는 등의 피드백을 제공하며 놀이

의 흐름을 이끌어 가도록 설계하였다. 

놀이 종료 단계에서는 놀이 완료 후 소셜 로봇이 아동에게 

놀이에 대한 감상 또는 놀이 주제와 관련된 질문을 한다. 소셜 

로봇은 아동의 답변에 공감해주며 상호작용을 지속하고 해당 

놀이를 완료했음을 내부 데이터에 기록하며 놀이 활동을 종료

한다. 만약 아동이 로봇이 제안하는 놀이를 아동이 거부할 경

우, 다른 놀이를 제안하게 되고 이를 수락할 경우 해당 놀이를 

수행한다. 

놀이 서비스는 의사소통/언어표현, 사회성/정서, 인지/지각

/사고, 대근육·소근육의 4가지 종류로 구분되어 있고 총 50가

지의 놀이 활동으로 구성되어 있다. [Fig. 1]은 놀이 시나리오

의 흐름을 나타내는데, 사회성/정서 놀이 활동인 <나는 왕>을 

이용하여 예시로 표현하였다.

의사소통/언어표현 놀이 활동은 놀이를 통해 아동이 다양

한 어휘력 및 표현력을 습득하게 하여 언어적/비언어적 상호

작용에 긍정적인 영향을 미칠 수 있다[10,11]. 본 연구에서 구현

[Fig. 1] Service architecture described with <I am the King> play activity which is categorized in social/emotional development
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한 의사소통/언어표현 놀이 활동 중 <훌라후프에 동물 넣기>

는 소셜 로봇이 아동에게 좋아하는 동물을 종이에 그리고 가

위로 오리도록 한 후, 훌라후프 안으로 불어넣게 하는 놀이 활

동이다. 해당 놀이 활동에서는 소셜 로봇이 아동으로 하여금 

다양한 동물을 얘기하고 동물에 관한  생각을 표현하게끔 하

는 것이 목적이다. 

사회성/정서 놀이 활동에서는 문제 해결을 위한 아동 간의 

의사소통과 상호작용 과정 속에서 사회성과 정서지능 발달 향

상을 기대할 수 있다[12,13]. 사회성/정서 놀이 활동 중 <나는 왕>

은 소셜 로봇과 아동이 각자 왕과 시민의 역할을 맡아 시민이 

왕의 행동을 모방하는 놀이 활동이다. 해당 놀이 활동을 통해 

소셜 로봇 혹은 아동이 각자의 역할과 규칙을 따르게 하고, 자

신이 왕이 되었을 때를 상상하여 표현하도록 한다. 

인지/지각/사고 놀이 활동은 아동의 지각운동 능력 및 스스

로 인지한 개념에 대한 표현력 향상에 도움을 준다[14]. 인지/지

각/사고 놀이 활동 중 <휴지 길>은 아동이 휴지를 쌓거나 풀고, 

찢는 등 휴지를 활용한 놀이로, 소셜 로봇은 놀이 진행 중에 아

동이 휴지처럼 포근함을 느꼈던 상황을 떠올리고 표현할 수 

있도록 유도한다. 

마지막으로, 아동의 지각능력 및 운동능력을 확장시키는데 

대근육/소근육 놀이 활동이 효과적이다[15]. 대근육/소근육 놀

이 활동인 <풍선축구>는 아동이 풍선을 날리고, 차고, 헤딩하

는 등 적절한 신체 활동을 유도하는 놀이이다. 

2.3 로봇 인터랙션 시스템 개발

[Fig. 2]는 심리운동 기반 놀이 서비스를 실행하기 위한 로

봇의 시스템 구조를 나타낸 것이다. 비언어 표현 모듈은 로봇

의 인터랙션 요청에 따라 모션 및 색 정보, 이미지 및 효과음의 

데이터베이스로부터 놀이 상황에 맞는 적절한 인터랙션 행동

을 제공한다. 언어 표현 모듈은 아동의 발화 의도를 분석하여 

로봇이 놀이의 흐름을 조절하거나 아동과 상호작용을 형성하

기 위해 대화를 수행한다.

놀이 서비스를 실행하는 소셜 로봇은 ㈜서큘러스에서 개발

한 파이보(Pibo)를 이용하였다. 로봇의 인터랙션 시스템은 Linux 

기반의 Raspberry Pi OS 환경에서 Python 3.8을 사용하여 개발

되었다.

2.3.1 언어 표현 모듈

놀이 활동에서 지시/제안을 포함한 상호작용을 위한 언어 

표현은 Kakao의 TTS(Text to Speech) 모듈을 이용하여 로봇이 

발화하도록 하였다. 아동이 발화한 내용은 Google의 STT 

(Speech to Text) 모듈을 통해 텍스트로 변환된다. STT 모듈을 

통해 텍스트로 변환된 데이터는 자연어 처리 모듈을 통해 아동

의 답변 의도를 파악하는 데 사용되어 로봇이 아동의 답변을 듣

고 다음 동작을 수행하거나, 부연 설명하는 피드백을 제공한다.

2.3.2 비언어 표현 모듈

아동이 놀이상황에 더욱 몰입하고 로봇과의 상호작용이 이

루어지고 있다는 느낌을 받을 수 있도록 로봇의 감정과 행동

에 따라 동작, 눈, 화면, 효과음의 조합으로 구성된 10종류의 

비언어적 표현을 개발하였다. [Fig. 3]은 10종류의 비언어적 

인터랙션 표현 중 ‘촬영하기’ 행동의 구현 결과와 그 구성 요소

의 예이다. 

[Fig. 2] Robot system architecture



450   로봇학회 논문지 제17권 제4호 (2022. 12)

로봇의 인터랙션은 [Table 1]과 같이 심리운동 활동 중 아동

에게 지시하거나 제안하는 데 필요한 행동 인터랙션(‘질문하

기’, ‘제안하기’, ‘설명하기’, ‘촬영하기’, ‘스탬프 찍기’)과 

[Table 2]의 아동의 행동에 대한 반응 인터랙션(‘칭찬하기’, 

‘기다리기’, ‘동의하기’, ‘기쁨’, ‘슬픔’)으로 구분하였다.

로봇의 동작을 구현하기 위해 로봇에 장착된 모터 10개의 

각도와 속도를 제어한 모션 데이터베이스를 JSON 파일 형식

으로 구축하였다. 심리운동 놀이 시나리오에서는 로봇이 아동

에게 지시/제안의 행동을 하거나, 아동의 의견을 묻고 기다리

는 등의 인터랙션을 자주 취하게 된다. 동일한 인터랙션이 반

복될 경우 아동이 로봇의 행동에 대해 지루하게 느낄 수 있기 

때문에 이를 피하기 위해서 동일한 인터랙션이라도 발화 길이

에 따라서 변형된 동작을 수행하도록 하였다. 이에 따라 ‘질문

하기’, ‘제안하기’, ‘칭찬하기’ 동작에 대해 로봇이 발화하는 

내용의 길이에 따라 짧은 문장인 경우와 긴 문장인 경우를 나

누었다. 또한 ‘설명하기’, ‘기다리기’ 동작에 대해서도 각각 세 

가지의 경우로 나누었다.

로봇의 감정은 눈 부위 LED의 RGB 값을 변화시켜 표현하

였으며, 로봇의 생각과 상황을 아동이 파악할 수 있도록 로봇

의 가슴에 위치한 OLED 화면에 아이콘으로 표현하였다. 그리

[Fig. 3] Verbal and nonverbal interaction in ‘taking a photo’ 

[Table 1] Non-verbal interactions (describing/suggesting behaviors)

Question

Motion Display

Suggestion

Motion Display

Explain

Motion Display

LED LED LED

RGB 

(108,209,239)

RGB 

(108,209,239)

RGB 

(108,209,239)

Take a 

picture

Motion Display

Stamp

Motion Display

LED LED

RGB 

(120,230,208)

RGB 

(255,180,232)

[Table 2] Non-verbal interactions (reactive behaviors)

compliment

Motion Display

Waiting

Motion Display

Agree

Motion Display

LED LED LED

RGB 

(255,255,255)

RGB 

(108,209,239)

RGB 

(108,209,239)

Joy

Motion Display

Sadness

Motion Display

LED LED

RGB 

(255,180,232)

RGB 

(186,147,223)
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고 로봇 행동의 생동감을 더하기 위한 장치로 효과음을 이용

하였다. 로봇은 각 행동에 따라 [Table 3]의 효과음 중 하나를 

무작위로 재생한다. 

3. 로봇 서비스의 전문가 평가

3.1 평가 방법 및 절차

본 연구에서 개발한 로봇을 활용한 심리운동 기반 놀이 서

비스가 아동에게 제공되기 적합한 수준인지 전문가 관점에서 

유용성을 평가받고, 개선점을 찾고자 평가를 실시하였다. 

현업에서 놀이치료, 심리치료 등을 담당하고 있는 아동센

터 운영자 또는 치료사로 구성된 임상심리, 아동발달/아동심

리 전문가 37명을 대상으로 온라인 설문을 실시하였다. 전문

가들은 심리운동의 4가지 분류 중 의사소통/언어표현 놀이 활

동의 <훌라후프에 동물 넣기>, 사회성/정서 놀이 활동 의 <나

는 왕>, 인지/지각/사고 놀이 활동 의 <휴지길>, 대근육/소근육 

놀이 활동의 <풍선 축구> 시연 장면이 담긴 비디오 파일을 시

청한 뒤 각각의 설문에 응답하였다. [Fig. 4]는 사회성/정서 놀

이 활동의 <나는 왕> 시연 장면이다. 설문은 로봇 기반 참여형 

심리운동 놀이 서비스 시나리오 적합성에 관한 SERVQUAL과 

로봇 인터랙션 적합성에 관한 Godspeed, 그리고 개선점이나 

아이디어를 포함한 기타 전문가 의견으로 구성되어 있다. 각 

설문은 리커트 5점 척도로 측정되었다.

우선 SERVQUAL은 Parasuraman 등이 서비스 품질에 대한 

사용자의 인식을 측정하기 위해 개발한 척도이다. 해당 설문

을 이용하여 참여형 심리운동 놀이 서비스에 대한 사용자의 

인식을 측정하였다[16]. 설문은 로봇의 외형에 관한 인식을 묻

는 Tangibles(유형성)과 로봇의 서비스 수행능력에 대한 신뢰

도를 묻는 Reliability(신뢰성), 로봇의 안정적이고 신속한 서비

스 제공 능력에 관한 인식을 묻는 Responsiveness(반응성), 로봇

에게서 느낀 지식수준과 신뢰성에 관한 질문으로 구성되어 있

는 Assurance(확신성), 로봇이 제공하는 배려 및 관심, 친절에 관

한 질문인 Empathy(공감성)의 5가지 차원으로 이루어져 있다.

다음으로 Bartneck 등이 개발한 Godspeed를 이용하여 로

봇이 제공하는 언어적/비언어적 인터랙션 시스템에 대한 사

용자 인식을 측정하였다[17]. Godspeed는 로봇의 활동성에 관

한 인식을 묻는 Animacy(활동성), 로봇이 사람처럼 행동하고, 

사람처럼 느껴지는지에 대한 인식을 묻는 Anthropomorphism

(의인화), 사용자가 로봇에게서 느낀 친절함 및 호감도에 관한 

Likability(호감도), 로봇의 지적능력에 대한 사용자의 인식을 

묻는 Perceived Intelligence(인지된 지능), 로봇의 움직임 등의 

행동이 안전하게 느껴지는지에 관한 Perceived Safety(인지된 

안전성)의 5가지 차원으로 구성되어 있다.

실시한 설문의 모든 항목에 대해 Cronbach’s alpha 척도를 

이용하여 신뢰도 검사를 수행하였으며, 결과 분석은 분석 활

용에 적합한 Cronbach’s alpha 0.7 이상의 항목에 대해서만 수

행하였다(Cronbach’s alpha=0.85)[18]. 신뢰도 검사를 통해서  

SERVQUAL의 Reliability와 Godspeed의 Perceived safety는 

제거하였다. 

심리운동 기반 놀이 서비스 및 로봇 인터랙션 시스템 개발 

시 반영할 개선점이나 아이디어는 전문가들의 기타 의견에서 

가장 많이 언급된 상위 10개의 단어를 통해서 분석하였다.

3.2 평가 결과

3.2.1 심리운동 기반 놀이 서비스 적합성 평가

본 연구에서 개발한 로봇을 활용한 심리운동 기반 놀이 서

비스 4가지에 대해서 전문가들이 생각하는 서비스 품질은 

[Table 4]와 같다. 

의사소통/언어표현 놀이 활동의 <훌라후프에 동물 넣기>에 

대해 전문가들로부터 Tangibles 차원과 Responsiveness 차원에서 

각각 평균 3.52점(SD=0.93), 2.90점(SD=1.13)의 평가 점수를 얻었

다. Assurance 차원은 3.54점(SD=1.02), Empathy 차원은 3.30점

(SD=1.08)의 평가 점수를 얻었다. 사회성/정서 놀이 활동의 <나는 

[Table 3] Non-verbal interactions (sound effect)

Interaction Sound list

Question Question1, Question2, Question3

Suggestion (None)

Explain (None)

Take a picture Shutter

Stamp Stamp1, Stamp2

Waiting (None)

Compliment Cheerful1, Cheerful2

Agree Correct1, Correct2, Correct3, Correct4

Joy Joy1, Joy2, Cheerful2

Sadness Sad

[Fig. 4] Demonstration of the play activity, <I am the Kimg>
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왕>에 대해 Tangibles 차원과 Responsiveness 차원은 각각 3.71점

(SD=0.3), 2.77점(SD=0.62)의 평가 점수를 얻었다. Assurance 차

원은 3.50점(SD=0.74), Empathy 차원은 3.63점(SD=0.72)의 평

가 점수를 얻었다. 다음으로, 인지/지각/사고 놀이 활동의 <휴지

길> 에 대해 Tangibles 차원에서 3.56점(SD=0.85)의 평가 점수를 

얻었으며, Responsiveness 차원은 3.35점(SD=0.84)의 평가 점수

를 얻었다. Assurance 차원은 3.81점(SD=0.54), Empathy 차원은 

3.69점(SD=0.74)의 평가 점수를 얻었다. 마지막으로 대근육/소근

육 놀이 활동의 <풍선 축구>에 대해 Tangibles 차원은 3.63점

(SD=0.79), Responsiveness 차원은 3.50점(SD=0.92)의 평가 점수

를 얻었으며, Assurance 차원과 Empathy 차원에서 각각 3.77점

(SD=0.75), 3.94점(SD=0.83)의 평가 점수를 얻었다.

3.2.2 로봇 인터랙션 적합성 평가

로봇이 제공하는 언어적/비언어적 인터랙션에 대한 전문가

의 인식은 [Fig. 5]와 같다. 

Animacy 차원은 3.15점(SD=0.93)을 받았다. Anthropo-

morphism 차원은 2.60점(SD=0.89)으로 가장 낮은 평가 점수

를 받았고, Likability 차원에서 3.82점(SD=0.77)으로 가장 높

은 평가 점수를 받았다. 마지막으로 Perceived Intelligence 차

원에서 3.59점(SD=0.68)을 받아 Likability 다음으로 높은 평가 

점수를 얻었다.

3.2.3 기타 전문가 의견

[Fig. 6]은 본 연구의 심리운동 기반 놀이 서비스와 로봇 인

터랙션에 대한 전문가 의견을 분석하여 가장 많이 언급된 상위 

10개의 단어를 막대그래프로 나타낸 결과이다. 

‘목소리’ 13회, ‘톤’ 3회로 로봇의 음성과 관련된 단어가 총 

16회로 자주 언급되었고, ‘아이’ 9회, ‘반응’ 3회, ‘말투’ 2회, 

‘지시’ 2회로 놀이 활동 중 발생하는 상호작용과 관련된 단어

도 총 16회로 자주 언급되었다. 

3.3 토의

SERVQUAL, Godspeed 결과와 전문가들의 기타 의견을 종

합하여 본 연구에서 개발한 심리운동 기반 놀이 서비스와 로

봇의 인터랙션에 대한 전문가들의 의견을 분석하였다 .

로봇에게서 느껴지는 지능에 대한 신뢰도 및 지식수준에 대

해 평가한 SERVQUAL의 Assurance와 Godspeed의 Perceived  

Intelligence 차원이 높은 점수를 얻었다. 로봇과 아동의 의사소

통 상황에서 로봇이 이전의 상호작용을 기억하는 지능과 아동

의 의견을 존중해줄 수 있는 능력의 필요성을 강조한 연구를 

고려하였을 때[19], 전문가들은 심리운동 기반 놀이 서비스가 

아동에게 제공되기에 적합하다고 판단하였음을 알 수 있다.

또한 전문가들은 SERVQUAL의 Tangibles와 Empathy, Godspeed

의 Likability 차원에 높은 점수를 줌과 동시에 로봇의 매력적

인 외형과 친절하고 친근한 태도가 아동에게 호감을 줄 것 같

다고 응답하였다. 이는 사람과 유사한 얼굴의 로봇보다는 귀

엽고 친근한 디자인의 로봇을 선호하며 감정 표현이 가능한 

로봇일 경우 친절한 로봇을 선호한다는 연구 결과와 일치하는 

부분이다[20,21]. 이는 본 연구의 심리운동 기반 놀이 서비스가 

[Table 4] Result of SERVQUAL

Dimensions Mean STDEV

Animals in the 

hoop

Tangibles 3.52 0.93 

Responsiveness 2.90 1.13 

Assurance 3.54 1.02 

Empathy 3.30 1.08 

I am the king
Tangibles 3.71 0.83 

Responsiveness 2.77 0.62 

Assurance 3.50 0.74 

Empathy 3.63 0.72 

Tissue road
Tangibles 3.56 0.85 

Responsiveness 3.35 0.84 

Assurance 3.81 0.54 

Empathy 3.69 0.74 

Balloon soccer

Tangibles 3.63 0.79 

Responsiveness 3.50 0.92 

Assurance 3.77 0.75 

Empathy 3.94 0.83 

[Fig. 5] Result of Godspeed

[Fig. 6] Frequently mentioned keywords in the expert opinions
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아이들에게 호감을 갖도록 개발되었음을 시사한다. 이로써 아

동은 로봇이 제안하는 심리운동 기반 놀이 서비스에 관심을 

가지고 참여할 것으로 예상되며, 활동에서 경험하게 되는 신

체경험 및 물질경험, 사회경험을 통해 자아존중감을 비롯한 

사회적/정서적 발달에 긍정적인 영향을 기대할 수 있다[22,23].

가장 낮은 평가 점수를 받은 SERVQUAL의 Responsiveness

와 Godspeed의 Anthropomorphism 차원과 관련하여 전문가들

은 로봇의 다소 단조로운 억양과 움직임으로 인해 아동이 해

당 로봇을 사람보다 기계에 가깝다고 판단할 수 있다는 의견

을 제시하였다. 이러한 평가 결과는 로봇 시스템 구현에 사용

된 TTS 모듈의 음성이 사람과 똑같이 자연스럽게 발화하기 어

려운 기술적인 한계와 본 연구에서 사용한 파이보의 외형과 

모션 자유도가 단순한 점에서 기인한 것으로 생각된다.

4. 결  론

본 연구에서는 아동의 사회·정서 지능 발달에 도움이 되고, 

가족 구성원과 함께할 수 있는 심리운동에 기반한 놀이 서비

스를 개발하였다. 로봇이 심리운동 기반 놀이 서비스를 실행

하는 동안 아동의 흥미와 동기를 부여하는 인터랙션 시스템을 

개발하였다. 아동 발달 전문가 집단을 통해서 개발한 심리운

동 기반 놀이 서비스의 적합성과 로봇 인터랙션 시스템 적합

성을 SERVQUAL과 Godspeed를 이용하여 평가하였다. 

더불어 본 논문의 범위는 실증 전 단계로, 심리운동의 전문 

영역을 로봇 서비스화하는 개발 과정을 담고 있으며 실증 시 

반영되어야 할 개선점을 찾기 위해 전문가의 검토와 평가를 

받았다. 이를 토대로 소셜 로봇을 활용한 실증 연구를 이어나

가 서비스 효과에 관한 정량적 연구를 수행할 예정이다.
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