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            Abstract
          
        

        
          Background As a telepresence robot is developed for interpersonal communication between a remote sender and a receiver, the sending presence of a remote sender to a receiver is an important issue.

          Methods For exploring this question, we executed a 2 (synchronized movement: telepresence robot with synchronized movement vs. telepresence robot without movement) within-participants experiment (N=24). In this study, participants observed two videos depicting two receivers interacting with a sender through a telepresence robot, whose sender's actions were on the screen only, or accompanied by the synchronized movement of a robot.

          Result The results showed that participants felt more presence and enjoyment when interacting with a telepresence robot with synchronized movement than a robot without any movement. Implications for the design of telepresence robots to increase the presence of robots are discussed.

        

        
          
            초록
          
        

        
          연구배경 자율형 로봇에 비해 감정소통에 효과적인 텔레프리젠스 로봇에 대한 다양한 연구가 진행되고 있다. 텔레프리젠스 로봇과 사람의 소통은 텔레프리젠스 로봇을 통한 원격 발신자와 수신자의 소통이라 할 수 있다. 이에 따라, 원활한 감정소통을 하기 위해서는 텔레프리젠스 로봇을 통하여 원격 발신자의 실재감이 효과적으로 전달되어야 한다.

          연구방법 이 연구에서는 원격 발신자의 움직임과 싱크로 되는 로봇의 움직임을 디자인하고, 원격 발신자의 움직임과 싱크로 되는 로봇과 아무 움직임이 없는 로봇 두 가지 조건을 사용하여 24명의 피험자를 대상으로 원격 발신자의 실재감과, 인지된 상호작용 흥미도에 대해 평가하였다.

          연구결과 실험 분석 결과, 피험자들은 아무 움직임이 없는 로봇보다 발신자의 움직임과 싱크로 되어 움직이는 로봇을 통해 원격 발신자에게 보다 높은 실재감을 느꼈으며, 인지된 상호작용 흥미도를 느꼈다.

          결론 이는, 원격 발신자의 움직임에 싱크로 되는 텔레프리젠스 로봇의 움직임이 원격 발신자와 수신자 간의 감정소통에 효과적임을 알 수 있다.
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      1. 연구의 배경 및 목적
      원격 상황 중 원격 발신자와 수신자가 실시간으로 소통을 원활하게 할 수 있도록 개발된 로봇을 텔레프리젠스(Telepresence) 로봇이라 한다. 사람과 사람간의 소통에서 미디어로서 기능을 하는 텔레프리젠스 로봇은 스스로 자율성을 지니고 사람과 소통을 하는 자율형 로봇보다 사람들의 감정을 이끌어 내는데 효과적이다. 사람들은 자율형 로봇보다 텔레프리젠스 로봇과 소통을 할 때 더욱 안정감(Dole, Sirkin, Currano, Murphy & Nass, 2013), 사회적 실재감(Choi, Kim & Kwak, 2014), 공감(Kwak, Kim, Kim, Shin & Cho, 2013)을 강하게 느낀다. 이처럼, 자율형 로봇과 다르게 텔레프리젠스 로봇은 원격 발신자와 수신자가 로봇을 통해 소통하는 상황이므로, 원격 발신자의 실재감이 수신자에게 잘 전달되는 것이 중요하다(Choi, Kim & Kwak, 2014).

      로봇은 컴퓨터, 스마트폰 등 다른 미디어와 구별되게 물리적인 형상을 지니며, 이는 시청각뿐 아니라, 촉각적인 소통도 가능하도록 하므로, 촉각 정보의 전달은 원격 발신자와 수신자간의 소통에 효과적으로 이용될 수 있을 것이다. 한편, 서킨과 주(Sirkin & Ju, 2012)의 연구에서는 로봇의 움직임이 원격 발신자의 움직임과 싱크로 되었을 때 원격 발신자의 메시지에 대한 수신자의 이해도가 높아짐을 밝혀낸 바 있다. 그러나 위의 연구는 로봇의 싱크로 된 움직임에 따른 수신자의 메시지 이해도에 한정된 연구이다.

      따라서 이 연구에서는 메시지에 대한 이해도뿐 아니라 사람의 실재감을 전달하는 텔레프리젠스 로봇을 통해 원격 발신자와 수신자간의 소통 상황에서 원격 발신자의 움직임과 싱크로 되는 로봇의 움직임이 원격 발신자의 실재감과 인지된 상호작용 흥미도에 미치는 영향에 대해 알아보고자 한다.

    

    

  
    
      2. 발신자의 움직임에 싱크로 된 로봇의 움직임이 로봇 인식에 미치는 영향
      
        2. 1. 텔레프리젠스(Telepresence) 로봇
        로봇은 인간이 개입된 정도에 따라 인간이 개입되는 원격 제어 로봇과 인간이 개입되지 않고 스스로 자율성을 지니는 자율형 로봇으로 분류될 수 있다(Yanco & Drury, 2004). 원격 제어 로봇은 원격 조종자의 움직임을 전달해 동일하게 재현하는 데 중점을 둔 로봇으로 원격 상황 내 업무를 효율적으로 처리하기 위해 개발된 로봇이라 할 수 있다. 반면, 텔레프리젠스 로봇은 원격 발신자와 수신자가 실시간 소통할 수 있도록 도와주는 로봇이라 할 수 있다(Tsui, Norton, Brooks, Yanco & Kontak, 2011).

        이러한 인간의 개입정도가 인간의 감정에 미치는 영향에 대한 다양한 기존 연구들이 있다. 돌, 서킨, 큐라노, 머피, 그리고 나스(Dole, Sirkin, Currano, Murphy & Nass, 2013)의 연구에 따르면 재난 상황에서 자율형 로봇이 구조할 때 보다 원격조종자가 개입된 텔레프리젠스 로봇이 구조를 할 때 사람들은 더욱 심정적으로 안정감을 느끼며, 면접 상황에서 자율형 로봇보다 원격 면접관이 연결된 텔레프리젠스 로봇을 통해 면접을 볼 때, 더욱 강한 사회적 실재감과 당혹감을 느꼈다(Choi, Kim & Kwak, 2014). 또한, 사람들은 원격조종자가 연결된 텔레프리젠스 로봇과 톱질을 할 때 스스로 판단하여 행동하는 자율형 로봇보다 심리적으로 더 안전감을 느끼며(Weiss, Wurhofer, Lankes & Tscheligi, 2009), 자율형 로봇 대비 텔레프리젠스 로봇과 소통할 때, 더욱 공감을 느낀다는 연구가 있다(Kwak, Kim, Kim, Shin & Cho, 2013).

        이러한 사례들은 텔레프리젠스 로봇을 통한 감정소통 상황에서, 텔레프리젠스 로봇이 자율형 로봇보다 사람들의 감정을 야기하는데 효과적임을 보여주며, 로봇과의 감정소통 상황에서, 실제 사람의 개입이 중요함을 알 수 있다. 이와 같이 텔레프리젠스 로봇은 자율형 로봇과 다르게 원격 발신자와 수신자가 로봇을 통해 소통하는 상황이므로, 원격 발신자의 실재감이 수신자에게 잘 전달되는 것이 중요하다.

        원격 대화 상황에서의 실재감은 공존감, 원격현존감, 사회적 실재감으로 구분 될 수 있다(Nowak, 2001). 원격대화 상황에서 공존감은 상대와 같은 공간에 있는 것으로 지각하는 상태를 의미하며(Nowak, 2001), 원격현존감은 원격 장소에 있는 것 같은 지각상태를 의미한다(Kim & Biocca, 1997). 또한 매체를 이용함에 있어서 커뮤니케이션 상대방과 서로 직접 만나서 대화하는 것처럼 느끼는 것은 사회적 실재감(Rice, 1993)이라 할 수 있다. 기존 연구에 따르면, 실재감은 로봇의 설득, 원활한 소통, 학습에 효과적임이 밝혀진 바 있다. 이에 따라, 실제 사람이 개입되는 텔레프리젠스 로봇과의 소통상황에서, 원격 발신자의 실재감을 잘 전달할 수 있는 인터랙션 디자인 요소에 대한 검토가 필요하다.

      

      
        2. 2. 텔레프리젠스 로봇의 움직임과 싱크로
        텔레프리젠스 로봇은 물리적 형상을 지녔다는 점에서 원격 발신자의 움직임을 전달할 수 있고, 로봇의 움직임이 원격 발신자의 움직임을 잘 전달하면, 원격 발신자의 실재감을 높이는데 효과적으로 사용될 수 있다. 서킨과 주(Sirkin & Ju, 2012)의 연구에 따르면, 텔레프리젠스 로봇과 사람 간의 소통 상황에서 사람들의 행동과 일치하지 않는 움직임을 로봇이 보였을 경우, 상대방의 메시지에 대한 수신자의 이해를 방해하는 프록시-인-프록시 문제(Proxy-in-Proxy Problem)를 야기한다. 반면, 텔레프리젠스 로봇이 원격 발신자와 싱크로 된 움직임을 보였을 경우, 수신자가 보다 원격 발신자의 메시지를 잘 이해한다. 이에 따라, 텔레프리젠스 로봇이 원격 발신자와 싱크로 된 움직임을 보였을 때, 원격 발신자의 실재감을 보다 잘 높일 수 있을 것으로 예상된다. 하지만, 위의 연구는 메시지에 대한 이해도에 한정된 연구이므로 텔레프리젠스 로봇을 통한 원격 발신자와 수신자 간의 감정소통을 효과적으로 만드는 실재감에 대한 연구가 필요하다. 또한, 위의 연구는 단일 로봇과 단일 사용자와의 소통에 대해 집중되어 진행된 연구라 할 수 있다. 일반적인 소통 상황에서는, 일대일 대화 상황뿐 아니라, 다자간 소통 상황도 빈번히 발생하므로 다자간 소통에 대한 연구가 필요한 실정이다.

        다자간 대화 상황에서 로봇의 방향 전환을 통한 응시효과를 검증한 연구가 있다. 빌게(Bilge, 2009)의 연구에 따르면, 하나의 ASIMO로봇이 두 사람을 상대로 각각 20%, 80%씩 응시하며 이야기를 들려주었을 때, 로봇으로부터 80% 응시된 사람이 로봇이 제공한 이야기 내용을 더욱 정확하게 기억하고 있었다. 이러한 연구 결과는 방향 전환을 통한 응시의 효과를 검증하였으나, 자율형 로봇을 통한 연구로써, 텔레프리젠스 로봇을 통한 다자간 상황에서의 효과를 알아보기에는 미흡한 연구라 할 수 있다.

        따라서 이 연구에서는 다자간 대화 상황에서 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 텔레프리젠스 로봇이 원격 발신자의 실재감을 전달하는데 얼마나 효과적인가에 대하여 알아보고자 한다.

      

    

    

  
    
      3. 실험 설계
      이 연구에서는 원격 소통 상황에서 원격 발신자의 시선에 싱크로 되는 로봇의 움직임이 원격 발신자의 실재감과 인지된 상호작용 흥미도에 미치는 영향을 알아보기 위해 2 피험자 내 실험을 실시하였다. 피험자는 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇과 아무 움직임이 없는 로봇, 두 가지 유형의 로봇을 무작위 순서로 경험하였다. 이 연구에서는 원격 발신자의 시선방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇의 움직임을 싱크로 된 움직임이라 지칭한다.

      이 연구에서는 다음의 두 가지 가설을 제안한다.

      가설1. 텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다, 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇과 소통할 때 발신자의 실재감을 강하게 느낄 것이다.

      가설2. 텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다, 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇과 소통할 때 높은 인지된 상호작용 흥미도를 나타낼 것이다.

      
        3. 1. 피험자
        지적 수준 및 인지능력의 차이로 인한 오류발생을 줄이기 위하여 비슷한 연령과 학력을 지닌, 20대 대학교 졸업생 24명(남자 12명, 여자 12명) 대상으로 실험을 실시하였다.

      

      
        3. 2. 실험 도구
        
          
          

          Figure 1 
				
          

          
            퓨로-아이 홈 로봇(퓨처로봇, 2014)
          
          

          

        

        실험에 사용한 퓨로-아이 홈 로봇은 퓨처로봇에서 제작된 텔레프리젠스 로봇이다. 퓨로-아이 홈은 이동성을 갖추어, 원격 소통 상황에서 다양한 움직임을 보여 줄 수 있다(Figure 1).

      

      
        3. 3. 상황 설정
        이 실험은 오즈의 마법사 기법(Wizard-of-Oz Technique)을 사용하여 로봇의 이동성을 제어할 수 있는 장소에서, 원격 발신자의 시선 방향과 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇과 아무 움직임이 없는 로봇과의 인터랙션 상황을 각각 영상으로 제작하였다(Figure 2).

        
          
          

          Figure 2 
				
          

          
            상황 설정
          
          

          

        

      

      
        3. 4. 실험 진행
        피험자는 먼저 원격 발신자의 시선에 싱크로 되어, 발화하는 수신자를 향해 방향을 전환하는 로봇과 아무 움직임이 없는 로봇, 두 종류의 로봇과 실험 과정에 대하여 간단한 소개를 들었다. 피험자는 1:2 다자간 대화 상황에서 발화하는 수신자가 바뀜에 따라 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇의 영상과, 아무 움직임이 없는 로봇의 영상을 무작위순으로 각각 시청한 후, 설문 평가에 참여하였다.

      

      
        3. 5. 평가 척도
        텔레프리젠스 로봇을 통한 원격 발신자의 실재감을 평가하기 위해, 노왁과 비오카(Nowak & Biocca, 2003)의 연구에서 사용한 설문을 적용하였다. 노왁과 비오카는 실재감을 원격 대화 상황에서 상대와 같은 공간에 있는 것으로 지각하는 상태를 의미하는 공존감(copresence), 원격 장소에 있는 것 같은 지각 상태를 의미하는 원격현존감(telepresence), 발신자와 직접 만나서 대화하는 것과 같은 지각 상태를 의미하는 사회적 실재감(social presence)으로 나누었다. 기존 연구 내 설문에서 사용한 평가항목은 다음과 같다(Table 1).

        
          Table 1 
				
          

          
            평가 항목
          
          

        

        
          
            
              	종속 변인
              	평가 항목
            

          
          
            	실재감
(29항목)
            	공존감
(18항목)
            	자아 공존감
(6항목, α=0.97)
            	수신자는 원격 발신자와 깊은 관계를 맺고 싶었을 것이다.
          

          
            	수신자는 원격 발신자와 친밀한 거리를 유지하고 싶었을 것이다.
          

          
            	수신자는 원격 발신자와 사적인 정보를 공유하고 싶어 할 것이다.
          

          
            	수신자는 원격 발신자와 더 친밀한 대화를 하고 싶다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자와 더 가까워지고 싶다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자와 이야기 하는 것을 흥미로워 했을 것이다.
          

          
            	매체 속 대상과의 공존감
(12항목, α=0.98)
            	영상 속 원격 발신자는 대화에 몰입하였을 것이다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화를 매우 흥미롭게 느꼈을 것이다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화에서 차가움보다 따뜻함을 느꼈을 것이다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화 중 수신자와 친밀감을 느꼈을 것이다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화에 관심을 기울였을 것이다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 수신자와 사적인 정보를 공유하고 싶어 하는 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화를 친밀하게 만들었던 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 수신자와 친밀함을 유지했던 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 수신자와 어느 정도 친밀감을 형성했던 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화 중에 지루함을 느끼지 않았던 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 수신자와 얘기 하는 것에 흥미를 느꼈었던 것 같다.
          

          
            	영상 속 원격 발신자는 대화에 열정적으로 임했던 것 같다.
          

          
            	원격현존감
(5항목, α=0.97)
            	수신자는 앞선 상황에 몰두했을 것이다.
          

          
            	수신자는 앞선 경험을 강렬하게 느꼈을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자의 환경에 속해있다고 느꼈을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 환경에 몰입되었을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 환경에 둘러 쌓여있다고 느꼈을 것이다.
          

          
            	사회적 실재감
(6항목, α=0.96)
            	수신자는 영상 속 원격 발신자의 반응을 바로 알아차릴 수 있었을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자와 실제 얼굴을 마주하고 대화한 것처럼 느꼈을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자와 실제 같은 공간에 있는 것처럼 느꼈을 것이다.
          

          
            	수신자는 영상 속 원격 발신자를 진짜 같이 느꼈을 것이다.
          

          
            	수신자는 다른 사람을 설득해야 하는 상황에서 이 매체를 다시 사용하고 싶어 할 것이다.
          

          
            	수신자는 이 매체를 통해서 알게 된 사람을 잘 알아갈 수 있을 것이다.
          

          
            	인지된 상호작용 흥미도
            	인지된 상호작용 흥미도
(3항목, α=0.98)
            	수신자는 대화가 즐거웠을 것이다.
          

          
            	수신자는 대화가 재미있었을 것이다.
          

          
            	수신자는 대화가 흥미로웠을 것이다.
          

        

        

        이 모든 항목에 대해 7점 척도로 평가하였다.

      

    

    

  
    
      4. 실험 결과
      발화하는 수신자를 향해 방향을 전환하는 로봇과 아무 움직임이 없는 로봇에 대한 피험자의 반응을 비교하기 위해서, 대응 t 검증을 이용하였다.

      
        4. 1. 실재감
        텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다, 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇과 소통할 때 발신자의 실재감을 강하게 느낄 것이라는 가설1은 채택되었다.

        
          4. 1. 1. 공존감
          사람들은 움직임이 없는 로봇보다 (M= 3.32, SD= 0.86) 원격 발신자의 시선방향에 싱크로 되어 움직이는 로봇과 소통할 때 (M= 4.95, SD =0.73), 더욱 자아 공존감을 느꼈다 (t =9.04, p <0.01). 또한, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 (M =3.39, SD =0.76) 원격 발신자의 시선방향에 싱크로 되어 움직이는 로봇과 소통할 때 (M =5.20, SD =0.72), 더욱 매체 속 대상과의 공존감이 느껴진다고 평가하였다 (t =11.57, p <0.01)(Figure 3).

          
            
            

            Figure 3 
				
            

            
              원격 발신자 시선에 싱크로 되는 텔레프리젠스 로봇의 방향전환이 공존감에 미치는 영향
            
            

            

          

        

        
          4. 1. 2. 원격현존감
          다자간 원격 대화 상황에서 피험자들은 아무 움직임이 없는 로봇보다 (M =3.03, SD =0.72) 원격 발신자의 시선에 싱크로 된 움직임이 있는 로봇과 소통할 때 (M =5.17, SD =0.73), 원격현존감을 더욱 강하게 느꼈다(t =14.65, p <0.01)(Figure 4).
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              원격 발신자 시선에 싱크로 되는 텔레프리젠스 로봇의 방향전환이 원격현존감에 미치는 영향
            
            

            

          

        

        
          4. 1. 3. 사회적 실재감
          다자간 원격 대화 상황에서 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 (M =3.16, SD =0.80), 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇과 소통할 때 (M =5.12, SD =0.87), 보다 많은 발신자의 사회적 실재감을 느꼈다 (t =11.98, p <0.01)(Figure 5).

          
            
            

            Figure 5 
				
            

            
              원격 발신자 시선에 싱크로 되는 텔레프리젠스 로봇의 방향전환이 사회적 실재감에 미치는 영향
            
            

            

          

        

      

      
        4. 2. 인지된 상호작용 흥미도
        텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다, 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇과 소통할 때 높은 인지된 상호작용 흥미도를 나타낼 것이라는 가설2는 채택되었다.

        이 실험을 통해 원격 발신자의 시선에 싱크로 된 로봇의 움직임이 사람들의 인지된 상호작용 흥미도를 높임을 알 수 있다. 다자간 원격 대화 상황에서 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 (M =3.65, SD =1.03) 원격 발신자의 시선에 싱크로 되어 발화하는 수신자를 향해 방향을 전환하는 로봇과 소통할 때 (M =4.74, SD =0.72), 높은 인지된 상호작용 흥미도를 나타내었다 (t =5.53, p <0.01)(Figure 6).

        
          
          

          Figure 6 
				
          

          
            원격 발신자 시선에 싱크로 되는 텔레프리젠스 로봇의 방향전환이 인지된 상호작용 흥미도에 미치는 영향
          
          

          

        

      

    

    

  
    
      5. 논의
      
        5. 1. 요약 및 해석
        텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇에게 강한 실재감을 느낄 것이라는 가설1은 지지되었다. 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 원격 발신자의 시선방향에 싱크로 되어 움직이는 로봇에게 더욱 실재감을 느꼈다. 이는 로봇이라고 하더라도, 원격 발신자의 움직임 전달을 통해 원격 상황의 사람들이 서로 한 공간에 있는 것 같은 느낌을 부여할 수 있음을 말해주며, 로봇의 다양한 단서들 중 발화하는 수신자를 향해 방향을 전환하는 로봇의 움직임만으로도 원격 대화 상황에서 원격 발신자의 원격 환경을 실제 환경과 같이 인지하는데 효과적임을 알려준다.

        또한, 텔레프리젠스 로봇을 통해 다수의 수신자와 발신자가 원격으로 대화하는 상황에서, 사람들은 움직임이 없는 로봇보다 싱크로 된 움직임을 보이는 로봇에게 높은 인지된 상호작용 흥미도를 나타낼 것이라는 가설2도 지지되었다. 다자간 원격 대화 상황에서 사람들은 움직임이 없는 로봇보다, 원격 발신자의 시선에 싱크로 되어 발화하는 수신자를 향해 방향을 전환하는 로봇에게 보다 높은 인지된 상호작용 흥미도를 나타내었다. 이는, 로봇의 싱크로 된 움직임은 로봇을 통한 원격 발신자와 수신자 간의 소통을 더욱 흥미롭게 만듦을 알 수 있다.

      

      
        5. 2. 적용 방안
        싱크로를 통하여 실재감을 높이는 것은 특정인의 존재감이 중요한 역할을 하는 상황에서 효과적으로 적용될 수 있을 것으로 보인다. 상대방이 실재감 있게 전달되어야 하는 맞벌이 부부와 자녀 간 감정소통상황의 경우, 싱크로 되는 로봇움직임이 효과적으로 적용될 수 있음을 말해준다. 또한, 바쁜 리더가 면대면 회의에 참석할 수 없는 상황에서 원격으로 회의를 진행할 경우, 싱크로 된 로봇의 움직임을 통하여 리더의 실재감을 더욱 강하게 전달하고, 상황을 통제하고 이끌 수 있을 것임을 말해준다.

      

      
        5. 3. 한계점
        이 연구에서는 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇에 한정된 연구로, 이 후에는 원격발신자의 시선 이외의 다양한 움직임 요소에 싱크로 될 때 원격 발신자와 수신자간의 감정소통에 줄 수 있는 효과에 대한 검증이 필요할 것이다.

        또한, 이 연구에서는 짧은 시간 동안, 실험실 안에서 사람과 로봇 간의 상호작용을 실험을 진행하였다. 더욱 자연스러운 환경에서 다른 수행과제로 사람과 로봇간의 상호작용에 관한 실험을 한다면 다른 결과가 나올 수도 있으므로 추후 연구로, 보다 자연스러운 환경에서 장기적인 연구를 진행하고자 한다.

      

    

    

  
    
      6. 결론
      이 연구에서는 원격 발신자의 시선에 싱크로 된 로봇의 움직임이 로봇에 대해 미치는 영향에 대해 알아보고자, 다자간 소통상황에서 원격 발신자의 시선 방향에 싱크로 되어 방향을 전환하는 로봇의 움직임을 디자인하고, 원격 발신자의 움직임에 싱크로 되는 움직임이 원격 발신자의 실재감과 인지된 상호작용 흥미도에 미치는 영향을 알아보았다. 평가 결과, 로봇의 싱크로 된 움직임은 원격 발신자의 실재감과 로봇을 통한 원격 발신자와 수신자간의 인지된 상호작용 흥미도에 효과적임을 알 수 있었다.
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