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로봇학대는 가능한가?: 

인간유사성, 쌍도덕, 도덕적 기반의 역할*

 최      민1)        정  은  경†

본 연구는 인간과 유사한 외양을 지닌 로봇이 늘어나는 상황에서, 로봇의 인간유사성이 로

봇을 해한 가해자에 대한 책임 판단(도덕적, 법적)에 어떤 영향을 미치는지 살펴보았다. 쌍도

덕 이론을 바탕으로 로봇에 대한 지각된 행위능력과 경험능력을 매개변수로, 도덕적 기반을 

조절변수로 설정하였다. 예비연구를 통해 인간유사성 수준이 다른 네 종류의 로봇 이미지를 

선정한 뒤, 각 조건에 무작위로 배정된 성인 400명이 로봇이 주인에 의해 신체적 손상을 입

는 시나리오를 읽고, 관련 변인을 평가하였다. 분석 결과, 로봇의 인간유사성은 도덕적, 법적 

책임 판단 모두에 정적 영향을 미쳤다. 병렬 매개 분석에서 도덕적 판단은 지각된 행위능력

만, 법적 판단은 지각된 경험능력만을 통해서 간접효과가 나타나, 동일한 피해 상황에서도 

판단 유형에 따라 서로 다른 마음지각 차원이 작동함이 드러났다. 조절된 매개 분석에서는 

도덕적 판단에서만 도덕적 기반이 두 경로를 유의하게 조절했으며, 법적 판단에서는 조절 

효과가 나타나지 않았다. 이러한 결과는 로봇의 외양이 행위와 경험이라는 두 차원의 마음

지각을 유발하고, 도덕 판단은 개인의 도덕적 가치에 따라 유연하게 달라지는 반면 법적 판

단은 상대적으로 안정적인 구조를 보일 수 있음을 시사한다.

주요어 : 인간유사성, 도덕적 판단, 법적 판단, 마음지각, 쌍도덕이론, 도덕적 기반 이론
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2021년 11월, 우리나라에서는 처음으로 로

봇 학대가 논란으로 등장했다. 당시 한 대선 

후보가 로봇산업 전시회에서 로봇이 넘어졌을 

때의 복원능력을 확인하기 위해 로봇을 밀어 

뒤집어 넘어뜨렸는데, 이 장면이 영상으로 퍼

지자 사람들의 반응은 극명히 엇갈렸다. 일부 

언론과 네티즌들은 “로봇학대다”, “감정이입 

능력에 문제가 있다”라고 비판하였으며, 반대 

입장에서는 “감정을 느낄 수 없는 로봇에게 

학대라는 개념 자체가 무의미하다”, “기계 성

능 테스트는 원래 그런 방식으로 이루어진

다”와 같은 반응으로 로봇학대라는 개념 자

체가 불가능하다고 지적하였다. 이러한 논란

은 “사족 보행 로봇을 걷어차는 것은 도덕적

으로 잘못됐을까”(한국일보, 2021)라는 기사로 

이어졌다. 이 기사에서는 ‘로봇학대’ 논란의 

반응이 엇갈린 이유로 로봇의 도덕적 지위를 

다르게 본다는 점을 언급했다. ‘로봇학대’를 

비판한 이들은 로봇의 도덕적 지위를 부정하

는 반면, 반대 입장에서는 로봇을 도덕적으로 

대해야 할 의무가 있다는 점을 인정한다고 말

했다. 또한, “로봇박사, ‘로봇 학대 논란, 좋

은 화두 던졌다’”(노컷뉴스, 2021)라는 기사

에서는 인간이 로봇에게 도덕적 지위를 부여

하고, 그에 따라 감정적이고 도덕적인 판단을 

하는 현상이 실제로 존재함을 제시하였다. 

상기한 사례는 로봇기술 발전이 사회에 미

치는 영향이 단순히 인간을 편리하게 한다는 

개발 목적에만 머무르지 않을 것임을 시사한

다. 특히 인공지능의 급속한 발전으로 최근에

는 로봇과 인공지능이 결합되는 현상이 나타

나고 있다. 실제로 엔비디아의 CEO 젠슨 황은 

2025년에 열린 소비자 가전 전시회(CES)에서 

AI의 궁극적 미래는 로봇, 자율주행차와 같은 

물리적 실체를 갖춘 ‘피지컬(physical) AI’의 시

대가 될 것이라고 하였다(조선일보, 2025). 인

공지능이 장착된 로봇은 더욱 인간과 유사한 

기능을 수행할 것이고, 이는 로봇이 인간과 

어떤 관계에 있는지에 대한 규명과 연구, 나

아가 법률적 판단의 필요성을 촉발할 것이다.

AI 및 로봇과 같은 4차산업 기술의 결과물

과 관련된 윤리 문제는 크게 세 개 범주로 나

뉜다(이상돈, 정채연, 2017). 첫 번째는 생산 

프로그래밍의 윤리적 지침으로 지금까지 4차

산업 관련 윤리 연구 및 정책이 집중해 온 주

제이다. 두 번째는 사고에서의 법적 책임 문

제이다. 예를 들면 운전자 없는 자율주행자동

차 사고에서 책임의 주체는 누구인가 하는 것

으로 현재 활발한 연구(예, 이혜원, 정은경, 

2021; Awad et al., 2018)와 정책 개발이 이루어

지고 있다. 마지막은 기술의 주체적 책임과 

권리에 대한 것으로, 예를 들면, 로봇에게 권

리와 책임이 존재하는지 여부에 대한 것이다. 

인간의 기본권 중 하나인 신체의 자유에 대한 

권리가 로봇에게도 적용이 되는지, 그리고 신

체의 자유에 대한 권리의 침해인 상해나 학대

가 로봇에게도 가능한지 등에 대한 문제라고 

할 수 있다.

실제로 초기의 로봇 관련 연구는 대부분 로

봇의 기능성과 기술력, 그리고 인간에게 제공

할 수 있는 실용성에 집중되었다. 그러나 최

근에는 로봇이 의료, 교육 등 인간과 밀접하

게 상호작용하는 영역에서 사용되면서 로봇에 

대한 사람들의 인식과 윤리적 평가, 나아가 

책임 귀인 판단에 대한 논의가 활발히 이루어

지고 있다. 특히 로봇의 외양이 인간과 유사

할수록(human-likeness), 인간은 로봇을 기계라기

보다는 사회적 존재로 인식하고(Kanda et al., 

2004; Schombs et al., 2023), 그 로봇에게 감정, 

의도, 자율성과 같은 인간적인 특성을 부여
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하는 경향을 보이는 것으로 보고되고 있다

(Mathur & Reichling, 2016). 이러한 연구들은 사

람들이 로봇에게 인간과 같은 윤리적, 도덕적 

판단과 지각을 보일 가능성이 있으며, 특히 

로봇의 외양이 어떠한가에 도덕적 판단이 상

당히 영향을 받을 가능성을 시사한다. 

본 연구는 로봇 외양의 인간유사성이 로봇

에 대한 도덕적 판단에 어떤 영향을 주는지 

알아보고자 하였다. AI나 로봇의 외양이 도덕

적 판단에 미치는 영향을 알아본 연구들이 존

재하기는 하나(예, 신홍임, 2021; 윤은진, 정은

경, 2025; 최윤빈, 장대익, 2022; Laakasuo et al., 

2021; Malle et al., 2016; Schombs et al., 2023; 

Zhang et al., 2024), 이들은 대부분 AI나 로봇

의 책임성에 대해 다루었으며, ‘피해자로서의 

로봇’, 즉 로봇의 권리에 대해 다룬 실증 연구

는 비교적 적은 상황이다. 이에 본 연구에서

는 도덕적 판단 중 권리침해 판단에 로봇 외

양의 인간유사성이 미치는 영향을 살펴보고자 

한다. 아울러 로봇 외양의 인간유사성과 권리

침해 판단 간의 관계를 매개하는 변인으로써 

선행연구에서 제시된 쌍도덕 이론(Theory of 

Dyadic Morality; TDM, Gray et al., 2007)의 역

할을 알아보고자 한다. 마지막으로 이러한 매

개모델이 개인이 가지고 있는 도덕적 가치에 

따라 달라지는지를 도덕적 기반이론((Moral 

Foundations Theory, Haidt & Joseph, 2004; Haidt 

& Graham, 2007)이 제시한 개념들을 통해 확

인하고자 한다.

로봇 외양의 인간유사성과 도덕적 판단

로봇 외양의 인간 유사성(Human- Likeness, 

HL)은 로봇의 물리적 외양이 인간과 얼마나 

닮았는지를 나타낸다(Broadbent et al., 2013; 

Kanda et al., 2004). 로봇 관련 연구에서는 로봇 

외양의 인간 유사성과 의인화(anthropomorphsim) 

개념을 분리할 필요가 있는데, 이는 의인화라

는 용어 역시 대상을 인간처럼 만든다는 느낌

을 주기 때문이다. 의인화는 비인간 존재에 

대해 감정, 의도, 자율성과 같은 인간적 속성

을 추론적으로 부여하는 것을 의미하는 것으

로(Epley et al., 2007; Waytz et al., 2010), 로봇

뿐 아니라 동물, 자연 등에 대해서도 의인화

가 이루어질 수 있다. 즉 만약 로봇에 대해 

사람들이 인간적 속성을 부여하고 느낀다면 

이는 로봇 의인화가 일어났다고 할 수 있다. 

선행연구들은 로봇의 외양이 사람들의 사회

적 반응을 유발하는 핵심 요인임을 반복적으

로 보고해 왔다. 특히 인간 유사성이 높은 로

봇은 단지 기능적 파트너를 넘어서, 상호작용

의 주체로 인식되며 사회적 관계 속에서 특정

한 역할을 수행할 수 있는 존재로 지각되기도 

한다(곽소나, 2014; Premathilake & Li, 2024; Tay 

et al., 2014). 실제로 Broadbent 등(2013)은 의료 

로봇의 외양이 환자들의 수용성과 기대 수준

에 영향을 미칠 수 있음을 시사하였다. 또한 

인간 유사성이 높을수록 로봇에 대한 정서적 

반응, 신뢰, 친근감, 사회적 수용성이 높아

진다는 결과들도 존재한다(Fong et al., 2003; 

Goetz et al., 2003; Powers & Kiesler, 2006; 

Złotowski et al., 2015). 이러한 연구들은 해당 

로봇에 대한 도덕적 판단의 가능성을 증가시

키고, 로봇의 외양은 단순한 디자인 요소를 

넘어서, 인간-로봇 상호작용의 성격 자체를 근

본적으로 바꾸는 요인으로 작용함을 시사한다.

실제로 로봇 외양의 인간유사성이 도덕적 

판단에 영향을 준다는 결과들은 꾸준히 보고

되고 있다. Malle 등(2016)은 인간 외양을 많이 

닮은 로봇이 실수하거나 실패했을 때, 사용자
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들이 그 행위나 실패에 대해 더 많은 도덕적 

기대와 책임을 부여하려는 경향을 보인다고 

보고하였고, De Graaf와 Allouch (2013)는 로봇

이 인간처럼 보일수록 그 로봇이 행한 결과에 

대해 도덕적 해석을 더 많이 시도한다고 밝혔

다. Strait 등(2017) 역시 비휴머노이드에 비해 

휴머노이드에 대해 더 강한 도덕적 비난을 한

다고 하였으며, Liberman-Pincu 등(2022)은 로봇

의 신체구조, 윤곽, 색채 등의 시각적 요소를 

세분화하여 분석한 결과, 이러한 외적 요소들

이 사람들의 도덕적 인식에 영향을 준다고 보

고하였다. 최윤빈과 장대익(2022) 역시 로봇의 

외양이 도덕적 책임 지각에 영향을 준다는 것

을 밝혔다. 

현재까지 로봇에 대한 도덕 판단 연구는 대

부분 로봇의 행위나 오류에 대한 책임 귀인에 

집중되어 있으며, 로봇을 능동적 행위자(agent)

로 설정한 상황에 집중되어 왔다. 로봇이 피

해자, 특히 신체적 해를 입는 수동적 존재로 

제시되는 맥락에서 로봇 외양의 인간유사성이 

가해자에 대한 도덕적 판단에 미치는 영향을 

실증적으로 다룬 연구는 아직까지 발견되지 

않는다. 그러나 Darling 등(2020)의 연구에서 사

람들은 16개 학대 행동에 대해 피해자가 사람

일 때나 로봇일 때나 동일한 수준으로 비도덕

적인 것으로 평가하는 것으로 나타나 로봇에 

대한 학대라는 개념이 가능함을 보여주었다. 

Wieringa 등(2024)의 연구에서도 로봇에게 해를 

가하는 사람을 그렇지 않은 사람보다 덜 친사

회적인 것으로 평가하는 것으로 나타나기도 

하였다. 

로봇 외양의 인간유사성 효과는 범죄심리학 

및 사회인지 분야에서 발견되는 피해자의 외

양이 제 3자의 도덕적 판단에 영향을 미친다

는 연구들을 통해 추론될 수 있다. 예를 들어, 

Maeder 등(2015)은 피해자의 외모가 배심원의 

유죄 판단과 증언 신뢰도에 영향을 미칠 수 

있음을 발견하였으며, Gulati 등(2024) 역시 온

라인 환경에서도 개인의 매력도가 도덕적 신

뢰도나 능력 판단에 영향을 미친다고 보고하

였다. 폭력 범죄 시나리오에서도 피해자의 매

력도가 높을수록 관찰자가 피해자를 더 신뢰

하고 동정심을 느끼며, 가해자에게 더 큰 책

임을 부여하는 경향이 있는 것으로 나타난다

(Gerdes et al., 1988; Hall et al., 2024). 이처럼 

다양한 심리학 분야에서 피해자의 외양이 도

덕 판단에 미치는 영향은 반복적으로 검증되

어 왔으며, 이러한 결과들은 로봇의 외양이 

권리침해 상황에서의 판단에도 영향을 미칠 

가능성을 추론케 한다. 아울러 로봇의 인간유

사성이 높을수록 의인화가 증가한다는 선행연

구들(Kanda et al., 2004; Mathur & Reichling, 

2016; Schombs et al., 2023)을 고려해 볼 때, 로

봇 외양이 인간과 닮을수록 가해자에 대한 책

임판단이 강해질 것으로 예상된다. 다만, 본 

연구에서는 도덕적 판단과 법적 판단이 서로 

다르다는 선행연구(Schleim et al., 2011)를 고려

하여 두 판단 유형을 분리하여 측정하고자 한

다. 이에 본 연구에서는 다음과 같은 가설을 

설정하였다.

가설 1: 로봇외양의 인간유사성은 가해자에 

대한 책임 판단에 정적 영향을 줄 것이다.

가설 1-1: 로봇외양의 인간유사성은 가해

자에 대한 도덕적 판단에 정적 영향을 줄 

것이다. 

가설 1-2: 로봇외양의 인간유사성은 가해자

에 대한 법적 판단에 정적 영향을 줄 것이다.
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쌍도덕의 매개역할

쌍도덕 이론은 도덕적 판단은 위해(harm)와 

관련된 인지적 틀을 통해 이루어진다는 이론

으로(Gray et al., 2012), 도덕 판단은 기본적으

로 도덕적 행위자와 도덕적 경험자라는 한 쌍

의 구조로 구성된다고 주장한다. 도덕적 행위

자(moral agent)는 의도적이고 자율적인 결정

을 내릴 수 있는 존재, 즉 도덕적 책임을 질 

수 있는 대상을 말하고, 도덕적 경험자(moral 

patient)란 감정, 고통, 정서적 반응을 경험할 

수 있는 존재, 즉 도덕적으로 보호받아야 할 

대상을 말한다. Gray 등 (2012)은 우리가 어떤 

상황을 도덕적으로 판단하려면 이 두 요소가 

모두 인식되어야 한다고 하였다. 예를 들면, 

행위능력이 큰 가해자가 경험능력이 큰 피해

자에게 위해를 가한다면 사람들은 더욱 비도

덕적으로 판단할 것이다(Schein & Gray, 2018).

도덕적 행위자와 도덕적 경험자라는 구조는 

마음지각이론(Mind Perception Theory, Gray et 

al., 2007)을 기반으로 한다. 마음지각이론에 

의하면, 사람들은 인간을 비롯해 다양한 존재

들을 평가할 때 행위능력(agency)과 경험능력

(experience)이라는 두 차원으로 이루어진 마음 

지각을 사용하며, 이에 따라 사회적, 도덕적 

판단을 내린다. 행위능력은 계획하고 생각하

며 행동할 수 있는 능력을, 경험능력은 감정

을 느끼고 고통과 즐거움을 경험할 수 있는 

능력을 의미한다. 이 연구에 따르면, 로봇과 

같은 존재는 어떤 행동을 할 수 있는 행위능

력은 높게 지각되지만 감정을 느낄 수 있는 

경험능력은 낮게 지각되는 것으로 나타난다. 

이 두 차원은 쌍도덕 구조의 기반을 형성하며, 

인간은 이 두 차원을 통해 누가 혹은 무엇이 

도덕적 주체 혹은 도덕적 보호의 대상이 될 

수 있는지 판단하게 된다. 다시 말해 감정을 

느낄 수 있다고 여겨지는 대상 즉, 경험능력

이 큰 대상은 도덕적 보호의 대상으로 판단하

고 자율성과 의도를 지닌 대상 즉, 행위능력

이 큰 대상은 도덕적 주체로 판단하여 더 많

은 도덕적 책임을 부여한다. 

이처럼 마음지각은 도덕적 판단의 심리적 

메커니즘으로 작동하며, 최근 연구들은 이러

한 구조가 인간뿐 아니라 로봇과 같은 비인간 

존재에게도 동일하게 적용됨을 밝히고 있다. 

Tanibe 등(2017)은 로봇에게 도움을 주는 경험

이 해당 로봇이 감정을 지닌 존재라는 인식을 

강화하고, 이로 인해 로봇을 도덕적으로 보호

해야 한다는 판단이 유발될 수 있다고 보고하

였다. 또한, Yam 등(2021)은 사람들이 감정을 

지닌 것으로 지각되는 서비스 로봇에 대해 더 

긍정적인 태도를 보이며, 해당 로봇이 서비스

를 실패했을 때에도 보다 관대하게 반응한다

고 보고하였다. 특히, 로봇이 기쁨이나 슬픔과 

같은 감정을 경험할 수 있다고 인식될 경우, 

사용자들은 해당 로봇을 더 인간적인 존재로 

간주하고, 도덕적 판단이나 용서의 대상이 될 

수 있다고 평가하였다. Koban와 Wieringa(2024)

는 사람들이 로봇이 피해를 입는 장면을 목격

할 때, 해당 로봇이 감정을 지닌 존재로 인식

되는 경향이 있으며, 이러한 마음지각은 로봇

을 도덕적 보호의 대상으로 간주하려는 판단

으로 이어질 수 있음을 주장하였다. Seo 등

(2015)은 실제 물리적 로봇과 화면 속 가상 로

봇에 대한 감정이입 수준을 비교한 실험에서, 

물리적으로 실체를 지닌 로봇에 대해 더 높은 

감정이입과 마음 지각이 나타나는 경향을 발

견하였다. 이러한 결과는 로봇의 인간과 유사

한 물리적 실체를 지닐수록 인간의 마음 지각

을 더 강하게 유도함을 시사한다. 
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인간을 닮은 로봇의 외양이 마음지각과 도

덕적 판단에 영향을 미친다는 것을 제시한 연

구들도 존재한다. Riek 등(2009)은 인간 유사성

이 높은 로봇에 대해 더 많은 감정이입이 발

생된다고 보고하였으며, Kahn 등(2012)은 아이

들이 로봇과 사회적 관계를 맺을 수 있다고 

보며, 로봇이 인간처럼 보이거나 행동할 경우 

아이들이 감정적 유대를 느끼고 도덕적 관심

을 가지는 경향이 있다고 밝혔다. 또한 최윤

빈과 장대익(2022)은 AI의 의인화가 도덕적 책

임 판단에 미치는 영향을 쌍도덕 이론 관점에

서 분석한 실험연구를 통해, 의인화 수준이 

높은 AI에 대해 사람들이 더 높은 경험능력을 

지각하고, 이러한 지각이 AI실패에 대한 AI의 

도덕적 책임 판단을 유의하게 매개함을 확인

하였다. 특히, 지각된 경험능력의 경우, 모든 

실험에서 AI의인화와 AI의 도덕적 책임 간의 

관계를 정적으로 매개한 반면, 지각된 행위능

력의 매개 효과는 일부 실험에서만 관찰되었

다. 이러한 연구들은 로봇의 외양이 지각된 

경험능력과 지각된 행위능력이라는 두 매개변

수를 통해 도덕적 판단에 영향을 미칠 수 있

음을 시사한다. 

상기한 연구들을 종합해 보면, 로봇의 외양

과 행위능력 및 경험능력간의 관계는 도덕적 

상황 맥락과 종속변인 등에 따라 유의도 여부

는 다소 다른 결과를 보이지만 변인들 간에는 

정적인 관계가 있는 것으로 나타나고 있다. 

이에 본 연구에서는 다음과 같은 가설을 설정

하였다.

가설 2: 로봇외양의 인간유사성과 가해자에 

대한 책임 판단 간의 관계를 쌍도덕이 정적으

로 매개할 것이다.

가설 2-1: 로봇외양의 인간유사성과 가해자

에 대한 도덕적 판단 간의 관계를 지각된 행

위능력이 정적으로 매개할 것이다.

가설 2-2: 로봇외양의 인간유사성과 가해자

에 대한 도덕적 판단 간의 관계를 지각된 경

험능력이 정적으로 매개할 것이다.

가설 2-3: 로봇외양의 인간유사성과 가해자

에 대한 법적 판단 간의 관계를 지각된 행위

능력이 정적으로 매개할 것이다.

가설 2-4: 로봇외양의 인간유사성과 가해자

에 대한 법적 판단 간의 관계를 지각된 경험

능력이 정적으로 매개할 것이다.

도덕적 기반의 조절된 매개효과

도덕적 기반 이론(Moral Foundations Theory; 

MFT)은 기존 도덕 이론이 지나치게 서구의 

가치만을 반영하였다는 한계를 극복하기 위

해 제시된 이론으로, 비서구권 문화에서 나타

나는 도덕적 가치를 포함한 5가지 도덕적 판

단 기반을 제시하였다(Haidt & Joseph, 2004). 

5개 도덕적 기반은 위해(harm/care), 공평성

(fairness/reciprocity), 내집단(ingroup/ loyalty), 권위

(authority/respect), 순수함(purity/sanctity)으로, 도

덕적 기반 각각은 문화, 개인 성향, 정치적 태

도 등에 따라 강조되는 정도가 달라지며, 동

일한 행위에 대해서도 사람마다 도덕적 반응

이 달라지는 이유를 설명해 준다(Graham et al., 

2011). 예를 들면, 간통에 대한 한국인의 판단

을 도덕적 기반 이론을 통해 살펴본 연구(정

은경, 손영우, 2011)에서는 간통에 대해 진보

와 보수가 확연히 다른 도덕적 기반을 사용하

여 판단하는 것으로 나타났다. 다만, 한국인을 

대상으로 한 타당화 연구(정은경 등, 2016)에

서는 한국에서의 도덕적 기반은 5가지가 아니

라 위해, 공평성, 규범존중 총 3가지의 기반이 



최  민․정은경 / 로봇학대는 가능한가?: 인간유사성, 쌍도덕, 도덕적 기반의 역할

- 335 -

가장 안정적이고 설득력 있는 구조인 것으로 

나타났다. 

선행연구에 의하면 도덕적 기반은 다양한 

변인들 간의 관계에서 조절 역할을 하는 것으

로 보고된다. 예를 들면 Clifford와 Jerit(2013)은 

정치적 메시지에 대한 수용 태도가 개인의 도

덕적 기반에 따라 달라진다는 점을 실증하였

는데, 특히 위해와 공평성을 중시하는 사람일

수록 보편적 인권 이슈에 민감하게 반응하는 

경향을 보였다. 또한 Nilsson 등(2020)은 기부 

행동을 예측하는 데 있어 개인의 도덕적 기반

이 중요한 조절변인으로 작용한다는 점을 밝

혔으며, 특히 위해 기반이 강한 사람들은 고

통받는 타인에 대한 정보를 접했을 때 기부 

의향이 더 크게 증가하는 것으로 나타났다. 

이처럼 사람마다 어떤 도덕적 기반을 중시

하느냐에 따라 동일한 자극에 대한 해석과 평

가가 달라질 수 있다. 피해 로봇의 행위능력, 

경험능력 지각이 인간 가해자에 대한 책임 판

단으로 이어지는 정도 역시 개인이 중요시하

는 도덕적 가치에 따라 달라질 수 있다. 예를 

들어, 위해를 중요한 도덕적 가치라고 생각하

는 사람은 로봇에게 가해진 손상 자체에 집중

하여 인간 가해자의 행위를 더욱 심각하게 인

식할 수 있다. 공평성을 중시하는 사람은 로

봇이 인간처럼 감정이 있다고 판단할 경우, 

로봇을 해친 행위에 대해 공평하지 않다고 생

각하여 더 높은 수준의 책임을 부여할 수도 

있지만 반대로 로봇을 인간과 동일하게 여기

는 것을 불공평하다고 느껴 인간 책임을 낮게 

볼 수도 있다. 또한 규범존중을 중요시하는 

사람은 사회적 규범이나 도덕 질서 위반 여부

에 주목하여, 학대라는 반규범적인 행위를 더 

비난할 가능성이 있다. 

AI나 로봇 외양과 도덕적 판단에서 도덕적 

기반의 조절효과를 직접적으로 살펴본 연구는 

발견되지 않는다. 다만 의인화와 관련된 것은 

아니나 디지털치료와 세무업무라는 두 영역에

서의 AI의 서비스 실패와 인간의 서비스 실패

에 대한 책임판단을 비교한 연구(성주현, 정은

경, 2025)에서 두 변인의 관계를 도덕적 기반 

중 일부 가치기반이 조절하는 것으로 나타났

다. 상기 연구에서는 3 요인으로 구성된 도덕

적 기반 중 공평성과 규범존중의 조절효과가 

보고되었는데, 두 변인 모두가 낮을수록 인간

이냐 AI이냐에 따른 도덕적 판단이 크게 달라

지는 것으로 나타났다. 이러한 결과는 선행 

연구와 다른데, 기존 연구들은 공평성이라는 

개인중심 가치와 규범존중이라는 공동체중심 

가치가 보통은 서로 다른 방향으로 영향을 주

는 것으로 나타났기 때문이다. 이에 저자들은 

AI냐 인간이냐가 도덕적 판단에 미치는 영향

은 개별 가치가 아니라 도덕적 가치 자체를 

얼마나 중요하게 생각하고 있는지에 영향을 

받는 것 같다고 결론지었다. 실제로 Ogba 등

(2021)의 연구에서도 개별 요인이 아니라 도덕

적 기반 전체 점수가 조절변수로 사용되기도 

하였다. 이에 본 연구에서도 도덕적 기반 각

각에 대한 분석은 이루어질 예정이나 가설은 

도덕적 기반의 전체 강도를 조절변인으로 사

용할 예정이며, 이에 다음과 같이 가설을 설

정하였다. 

가설 3: 로봇외양의 인간유사성이 쌍도덕을 

거쳐 가해자에 대한 책임 판단으로 영향을 미

치는 매개효과는 도덕적 기반 강도에 의해 조

절될 것이다.

가설 3-1: 로봇외양의 인간유사성이 지각된 

행위능력을 거쳐 가해자에 대한 도덕적 판단

으로 영향을 미치는 매개효과는 도덕적 기반 
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강도에 의해 조절될 것이다.

가설 3-2: 로봇외양의 인간유사성이 지각된 

경험능력을 거쳐 가해자에 대한 도덕적 판단

으로 영향을 미치는 매개효과는 도덕적 기반 

강도에 의해 조절될 것이다.

가설 3-3: 로봇외양의 인간유사성이 지각된 

행위능력을 거쳐 가해자에 대한 법적 판단으

로 영향을 미치는 매개효과는 도덕적 기반 강

도에 의해 조절될 것이다.

가설 3-4: 로봇외양의 인간유사성이 지각된 

경험능력을 거쳐 가해자에 대한 법적 판단으

로 영향을 미치는 매개효과는 도덕적 기반 강

도에 의해 조절될 것이다.

예비 연구

예비연구는 본연구에서 사용할 로봇 이미지를 

개발하기 위해 실시되었다. 

방  법

연구 대상

본 연구는 온라인 설문조사 업체를 통해 실

시되었으며 로봇이미지에 익숙한 20대와 30대

를 대상으로 선정하였다. 총 180명(남자 90명, 

여자 90명)의 피험자가 설문조사에 응했다. 

참가자들의 평균 연령은 30.15세(SD = 5.28)

이었다.

연구 절차

인간 외양 유사 정도에 따라 인간과 가장 

닮지 않은 로봇 이미지부터 인간과 가장 닮은 

로봇 이미지까지 6개의 이미지가 생성되었다. 

그림 2에 제시된 6단계의 로봇 이미지를 사용

해 연구를 실시하였다. 참가자들은 6개 로봇 

이미지에 무작위로 배정되었고, 각 조건에 30

명씩 할당되었다. 참가자들은 배정된 로봇 이

미지를 보면서 로봇의 인간유사성과 의인화 

정도를 묻는 질문들에 응답하고 마지막에 인

구통계학적 특성을 묻는 질문들에 응답하였다.

연구 도구

로봇 이미지

로봇 외양을 다룬 연구들은 대부분 얼굴을 

사용하여 로봇 외양의 인간화 효과를 다루었

다(예, Mathur & Reichling, 2016; Müller et al., 

2021). 그러나 본 연구에서는 로봇을 인격체

로 느끼는지를 다루므로 얼굴만이 아닌 로봇 

전체의 외양을 통해 인간과 유사함 정도가 드

그림 1. 연구모형
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러날 수 있도록 총 6개의 이미지를 제작하였

다. 또한 로봇의 외관 연구에서 이미지를 생

성할 때 종종 연속이미지를 생성하는 모핑 기

법(morphing technique)을 이용하기도 하나 사람 

얼굴에 모핑 기법을 사용하면 얼굴의 눈과 같

은 부분에 비정상적인 특징이 생겨 이미지에 

대한 불쾌감이 형성된다는 선행연구(Palomaki 

et al., 2018)를 참고하여 Palomaki 등(2018)과 

Laakasuo 등(2021)이 사용한 논모핑(non-morphed) 

이미지, 즉 사진과 같은 단일 정지 이미지를 

사용하였다. 로봇 외양을 통해 인간 유사성 

정도를 느낄 수 있도록 가장 낮은 1단계는 신

체의 일부만 존재하는 산업용 로봇을, 가장 

높은 6단계는 인간 모습을 한 로봇을 설정하

였으며, 양 극단 사이의 이미지는 Palomaki 등

(2018)과 Laakasuo 등(2021)이 사용한 혼다의 아

시모(Asimo), 영화 ‘아이, 로봇’의 소니(Sonny)와 

함께 2022년 엔지니어드아츠社의 ‘아메카’ 등 

기존 로봇 이미지를 참조하여 4개를 제작하였

다. 로봇 이미지 제작을 위해 기존 로봇 이미

지와 함께 생성형 AI(ChatGPT)도 사용하였는

데, “인간 외양 유사 정도에 따라 인간과 가장 

닮지 않은 로봇 이미지부터 인간과 가장 닮은 

로봇 이미지까지 6단계의 이미지를 만들어줘”

라는 명령어에 의해 생성된 로봇 이미지들과 

기존 로봇 이미지와 유사하게 제작하도록 한 

이미지 등이 개발되었다. 상기한 바와 같이 1

단계는 산업용 로봇팔을 생성형 AI로 구현하

였으며, 가장 인간스러운 로봇 모습은 6단계

로 “20대-30대 정도의 운동복을 입은 성인 남

성의 이미지”를 생성하도록 하여 그 중 채도

나 분위기 등이 다른 이미지와 유사한 것을 

선정하였다. 5단계는 인간의 얼굴을 가장 근

접하게 구현한 로봇으로 평가받는 실제 ‘아메

카’의 이미지를 선정하였으며, 4단계는 아메카

의 이미지를 기본으로 하되 신체가 좀 더 로

봇같고 이목구비가 불완전한 이미지를 생성하

도록 하였다. 3단계는 사지는 존재하되 이목

구비는 없는 로봇을 생성하였으며, 2단계는 

사지가 없으나 인간같은 느낌을 주는 로봇 이

미지를 생성하도록 하였다. 단계 별 로봇 이

미지 개발 및 선정 기준을 정리하면 다음과 

같다. 

∙ 1단계: (인간 신체의 일부만 유사) 공장

에서 사용하는 산업용 로봇팔 이미지

1단계 2단계 3단계 4단계 5단계 6단계

그림 2. 연구에 사용된 로봇 이미지
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∙ 2단계: (인간 신체의 일부가 누락) 팔 등 

몸체 일부는 없으나 전체적으로 인간 같

은 느낌을 주는 이미지

∙ 3단계: (인간 신체는 있으나 얼굴이 모

호) 전체적으로 인간 신체를 갖추었으나 

얼굴의 이목구비가 없어서 로봇으로 확

연하게 인식되는 이미지

∙ 4단계: (인간 신체와 로봇 같은 이목구

비) 영화 ‘아이․로봇’에 나오는 소니와 

유사하게 인간을 닮았으나 얼굴표정이 

없고 금속성 로봇 이미지

∙ 5단계: (인간 신체와 인간과 유사한 이목

구비) 인간을 닮았고 인간과 훨씬 유사

한 얼굴을 보유한 로봇 이미지

∙ 6단계: (인간 이미지) 운동복을 입은 인

간 남성 전신 이미지

인간 유사성(Human-likeness, HL)

제시된 로봇의 인간 유사성에 대한 측정은 

Mathur와 Reichling(2016)이 사용한 2문항을 번

안해 7점 척도(1점: 전혀 아니다, 7점: 매우 그

렇다)로 측정하였다. 측정문항은 다음과 같다. 

“이 로봇은 얼마나 사람같습니까?”, “이 로봇

은 얼마나 기계같습니까?(역코딩). 본 척도 점

수가 높을수록 로봇의 인간유사성이 높은 것

을 의미한다. 본 척도의 Spearman-Brown 계수

는 .734였다.

의인화

제시된 로봇의 의인화 수준을 측정하기 위

해 동물, 자연, 기술과 같은 다양한 존재자

들에 대한 의인화 척도를 개발한 선행연구

(Waytz et al., 2010)에서 사용되었던 설문 문항 

중, 기술에 대한 의인화 척도를 다루는 네 가

지 설문을 번안한 최윤빈과 장대익(2022)의 설

문 문항을 사용하였다. 설문 문항은 4문항이

고 7점 척도(1점: 전혀 아니다, 7점: 매우 그렇

다)이다. 설문 문항의 예는 “이 로봇이 얼마나 

의도를 가질 수 있는 것처럼 보이십니까?, “이 

로봇이 얼마나 감정을 경험할 수 있는 것처럼 

보이십니까?”이며 본 척도의 Cronbach’s Alpha

는 .818였다.

결  과

로봇의 인간 유사성(HL)

로봇 이미지에 따른 로봇의 인간 유사성 평

균이 차이가 있는지 알아보기 위해 일원배치 

분산분석(one-way ANOVA)을 실시하였다(표 1). 

그 결과, F(5,174) = 6.215, p < .001으로 로봇 

이미지에 따른 HL 평균에 차이가 있는 것으

로 나타났다. 이미지간 비교를 위해 실시한 

Bonferroni 보정을 적용한 대응별 비교 결과, 6

단계는 나머지 모든 단계보다 HL이 유의미하

게 높은 것으로 나타났으며, 5단계는 6단계 

및 3단계와, 4단계는 6단계와, 3단계는 6단계 

및 5단계와 유의한 차이가 나타났다. 2단계와 

1단계는 유의한 차이가 없었다. 

로봇의 의인화 수준

로봇 이미지에 따른 의인화 수준 평균이 차

이가 있는지 알아보기 위해 일원배치 분산분

석(one-way ANOVA)을 실시하였다(표 2). 그 결

과, F(5,174) = 5.737, p < .001로 로봇 이미지

에 따른 AI의 의인화 수준 평균이 차이가 있

는 것으로 나타났다. 이미지간 비교를 위해 

실시한 Bonferroni 보정을 적용한 대응별 비교 
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결과, 6단계는 1단계, 3단계와는 유의한, 2단계

와는 경계선 수준(p=.09)의 차이를 보였으며, 5

단계는, 1단계, 3단계와, 4단계는 1단계, 3단계

와, 3단계는 1단계를 제외한 모든 집단과, 2단

계는 1단계, 3단계와는 유의하고 6단계와는 

경계선 수준의 차이를 보였다.

상기 결과들을 종합해 보면, 먼저 공업용 

로봇팔인 1단계보다 이목구비를 제외한 인간 

신체를 갖춘 3단계가 더 기계같다는 응답이 

일관적으로 나왔다. 결과적으로, 1단계보다는 

3단계가 나머지 단계들과 더 차이를 보였기에 

HL이 가장 낮은 단계로 3단계 이미지를 사용

하고자 하였다. 또한 2단계의 HL은 4단계와 

동일할 정도로 높게 나왔는데, 이는 2단계가 

나머지 단계들 이미지에 비해 귀여운 이미지

로 표현되었기 때문인 것으로 보인다. 이러한 

결과와 아기 스키마 특성을 가진 귀여운 디자

인의 로봇 이미지가 긍정적인 반응을 이끌어

로봇 이미지
의인화

평균 표준편차 F Boferroni

1단계 2.633 1.176

5.737***

1,2+,3<6

1,3<5

1,3<4

1<3

2단계 3.300 1.168

3단계 2.583 1.260

4단계 3.575 1.130

5단계 3.408 .816

6단계 3.792 1.237

주. ***p <.001, + p <.10

표 2. 로봇 이미지 간의 의인화 수준 차이 검정

로봇 이미지
인간 유사성

평균 표준편차 F Boferroni

1단계 2.250 1.223

6.215***

1,2,3,4,5<6

3<5

2단계 2.400 1.020

3단계 1.967 1.090

4단계 2.400 1.148

5단계 2.700 .867

6단계 3.500 1.520

주. ***p < .001

표 1. 로봇 이미지 간의 인간 유사성 차이 검정
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내고 사람들에게 더 매력적으로 다가갈 수 있

다는 많은 선행연구들(Lv et al., 2021; Yu et 

al., 2022; Nishiwaki et al., 2017; Aragon et al., 

2015; Lieber-Milo, 2022; Sherman & Hadit, 2011)

을 고려하여 2단계도 배제되었다. 나머지 3~6

단계에서는 다른 집단간 차이는 유의하였으나 

3-4단계, 4-5단계 간 차이는 방향성은 적절하

지만 유의하지는 않은 것으로 나타났다. 그러

나 본 연구에서는 로봇 이미지 단계라는 집단

변수를 독립변인으로 사용하는 것이 아니라 

선행연구에 따라(최윤빈, 장대익, 2022) HL 점

수라는 연속변수를 독립변인으로 사용하기 때

문에 집단간 차이가 아주 분명할 필요는 없다. 

이에 본 연구에서는 최종적으로 3 ~ 6 단계 

이미지 4개를 HL 자극으로 선정하였다.

본 연구

본연구는 예비연구에서 개발된 4개의 이미

지를 사용하여 로봇의 인간 유사성 정도가 도

덕적 판단에 영향을 미치는지와 쌍도덕의 매

개효과 및 도덕적 기반의 매개된 조절효과를 

알아보고자 하였다. 

방  법

연구 대상

본 연구는 온라인 설문조사 업체를 통해 실

시되었으며 20대부터 50대까지의 연령과 성별

이 균등하게 분포되도록 참가자를 모집하였다. 

참가자들의 평균 연령은 39.73세(SD = 10.81)

이었다.

연구 절차

참가자들은 4개의 로봇 외양의 인간유사성 

조건에 무작위로 배정되었으며, 각 조건에 100

명씩 할당되었다. 참가자들은 로봇 이미지와 

함께 로봇이라고 명시된 로봇 권리침해 시나

리오를 제시받았다. 이후 연구 척도들과 인구

통계 특성 질문들에 응답하였다.

연구 도구

로봇 가해 시나리오

로봇 권리침해 시나리오는 지난 2021년 대

선시 이슈가 되었던 ‘로봇학대’ 논란을 참고하

여 제작되었다. 로봇이 인간에 의해 가벼운 

몸체 손상을 당하는 시나리오이고 내용은 아

래와 같다.

로봇 ‘키보’의 주인은 40대 남성 스티브

입니다. 매우 스트레스가 많던 어느 날, 스

티브는 상사로부터 꾸중을 듣고 나서 화풀

이로 ‘키보’를 발로 찼습니다. ‘키보’는 넘

어져서 팔이 부러졌습니다.

로봇 외양의 인간 유사성(HL)

4개 로봇 이미지 단계별 차이 분석 결과, 3

단계와 4단계간 차이를 제외한 모든 조합에서 

유의한 HL 점수 차이를 보였다. 본 연구에서

는 의인화가 아닌 인간 유사성을 측정하였으

며, 선행연구에 따라(최윤빈, 장대익, 2022) 로

봇 외양의 인간 유사성을 로봇 이미지 집단별

로 점수를 부여하는 방식이 아니라 이미지에 

대해 참가자들이 평가한 HL 점수 자체를 인

간 유사성 척도의 점수로 사용하였다. 로봇

의 인간 유사성 문항은 예비연구에서 사용한 
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것과 같다. 본 척도의 Spearman-Brown 계수는 

.724이었다. 

쌍도덕: 행위능력과 경험능력

참가자들이 로봇의 행위능력과 경험능력을 

얼마나 지각하는지는 Yam 등(2021)의 척도를 

사용하여 측정하였으며, 지각된 행위능력과 

경험능력 각 4문항씩 제시되었다. 참가자들은 

“이 로봇은 다른 존재와 소통할 능력이 있다”

(행위능력), “이 로봇은 고통을 느낄 수 있다”

(경험능력)와 같은 문항들에 7점 척도(1점: 전

혀 아니다, 7점: 매우 그렇다)로 응답하였다. 

행위능력의 Cronbach’s Alpha는 .836, 경험능력

의 Cronbach’s Alpha는 .940였다.

가해자의 책임판단(도덕적, 법적)

가해자의 책임판단은 가해자 스티브의 도덕

적 책임, 법적 책임이 어느 정도인지 묻는 질

문으로 측정되었다. 특히 법적 책임판단은 실

제적 전문적 판단이 아닌 일반인이 가해자에

게 법적 책임을 부여하려는 정도라고 정의된

다. 도덕적 판단과 법적 판단은 선행연구들(성

주현, 정은경, 2025; 안정용, 성용준, 2021; 장

혜지, 조은경, 2025)에서 사용된 사회적, 법적 

책임 문항들을 참고하여 본 연구에 적합하도

록 문항을 재구성하였다. 참가자들은 도덕적 

판단 문항 2문항(“스티브의 행동은 사회적으로 

비난받을 만하다”, “스티브는 나쁘다”)과 법적 

책임판단 3문항(“스티브의 행동은 법적으로 처

벌받을 만하다”, “스티브는 상해죄로 처벌받을 

만하다”, “스티브는 학대죄로 처벌받을 만하

다”)에 대해 7점 척도(1점: 전혀 아니다, 7점: 

매우 그렇다)로 응답하였다. Cronbach’s Alpha는 

전체 문항에 대해서는 .892, 도덕적 판단에 대

해서는  .732, 법적 책임판단에 대해서는 .943

으로 나타났다. 

본 연구에서는 도덕적 판단과 법적 책임판

단이 개념적으로 다를 수 있기에 두 개념이 

구분된 개념인지를 검증하기 위해 탐색적 요

인분석과 확인적 요인분석을 실시하였다. 탐

색적 요인분석 결과, 고유값이 1을 초과하는 

요인은 1개로 나타났다. 요인적재량은 법적 

책임판단 문항들은 동일 요인에 매우 높은 적

재량(.88~.95)을 보인 반면, 도덕적 판단 문항

은 상대적으로 낮고 분산된 적재 양상을 보였

다. 이러한 결과는 전체 문항이 단일 요인으

로도 설명될 수 있음을 시사한다. 그러나 개

념적으로는 두 변인이 분명히 구분되므로, 2

요인 모델로 확인적 요인분석을 실시하였다. 

그 결과, 도덕적 판단과 법적 판단을 구분하

는 2요인 모형은 전반적으로 양호한 적합도를 

나타냈다(χ²(4) = 51.64, p < .001; CFI = .975; 

TLI = .937; SRMR = .035). 다만 RMSEA는 

.154로 높게 나타났으며, 이는 두 요인의 분리

가 충분히 명확하지 않을 가능성을 시사한다. 

비록 자유도가 매우 낮은(df=4) 소규모 모형에

서 과대추정되는 경향이 있다는 점을 고려할 

필요가 있으나 본 결과만으로 두 구성개념이 

완전히 독립된 차원이라고 단정하기에는 한계

가 있다.. 구체적 요인적재량을 살펴보면, 도

덕적 판단 문항은 .73~.80의 적재량을 보였으

며, 법적 책임판단 문항은 .87~.95로 매우 높

은 적재량을 나타냈다. 또한 두 요인 간 상관

은 .70으로 나타나, 두 구성개념이 상당히 관

련되어 있으면서도 완전히 동일하지는 않은 

것으로 나타났다. 

상기 결과를 종합하면, 본 척도는 단일 요

인으로도 설명 가능하지만, 이론적, 개념적으

로 구분되는 도덕적 판단과 법적 책임판단이

라는 두 차원으로 분리하여 분석할 수 있는 
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가능성도 제시되었다. 따라서 본 연구에서는 

두 판단 유형을 완전히 독립된 구성개념으로 

전제하기보다는, 상호 밀접하게 관련되어 있

으면서도 부분적으로 구분될 수 있는 판단 차

원으로 해석하고 도덕적 판단과 법적 책임판

단을 구분하여 분석을 실시하였다.

통제 변인

본 연구에서는 로봇 기술에 대한 익숙함과 

유용성에 대한 믿음이 도덕적 판단에 영향을 

미칠 것이라고 예상하였다. 이에 “귀하는 로봇 

기술에 대해 얼마나 잘 알고 있습니까?”(1점: 

전혀 모른다, 7점: 매우 잘 안다)와 “귀하는 로

봇이 인류에 유익하다고 생각하십니까?”(1점: 

전혀 아니다, 7점: 매우 그렇다)라는 문항을 

제시해 본 연구 문제의 모든 분석에서 통제변

인으로 사용하였다. 

자료분석

수집한 자료는 모두 SPSS 29와 SPSS process 

macro 4.2를 사용하여 분석되었다. 주요 연구 

변인들의 평균, 표준편차, 왜도, 첨도를 확인

하기 위해 기술 통계 분석을 수행하였다. 또

한 주요 연구 변인들의 상관관계를 확인하기 

위해 상관관계 분석을 수행하였다. 로봇의 인

간 유사성과 도덕적 책임판단 간의 관계를 살

펴보기 위해, 통제변인을 1단계에, 인간 유사

성을 2단계에 투입한 위계적 회귀분석을 실시

하였다. 쌍도덕의 매개효과를 확인하기 위해 

PROCESS 모델 4번을 통한 다중병렬매개모형

분석을 실시하였다. 마지막으로 도덕적 기반

의 조절효과 및 조절된 병렬매개효과를 확

인하기 위하여 PROCESS 모델 59번을 실시하

였다.

결  과

본 연구의 주요 연구 변인들의 기술통계량

과 상관관계를 표 3에 제시하였다. 모든 연구

변인들의 왜도(-0.75 ~ 0.82)와 첨도(-.68~1.54)

가 정규분포 가정을 충족하는 것을 확인하였

다(Curran et al., 1996). 

로봇의 인간 외양성과 가해자의 도덕적 책임 

판단 간의 관계

로봇기술지식과 로봇인류유익에 대한 응답

을 통제변수로 설정한 위계적 회귀분석을 실

시하였다. 먼저 도덕적 판단에 대한 분석 결

과, 회귀모형은 유의한 것으로 나타났다(F = 

4.632, p < .01). 회귀모형의 설명력은 3.4%(R² 

= .034)였으며,. 로봇의 HL이 도덕적 책임판단

에 정적인 영향(B = .147, p < .001)을 미치는 

것으로 나타났다. 다음으로 법적 책임판단에 

대한 분석 결과, 회귀모형은유의한 것으로 나

타났다(F = 11.880, p < .001). 회귀모형의 설

명력은 8.3%(R² = .083)였으며, 로봇의 HL이 

법적 책임판단에 정적인 영향(B = .190, p < 

.001)을 미치는 것으로 나타났다. 따라서 위의 

결과를 통해 가설1-1, 1-2가 모두 지지되었다.

쌍도덕의 매개효과

먼저 도덕적 판단에 대한 쌍도덕의 매개효

과 분석 결과(표 4), 로봇의 HL은 경험능력(B 

= .403, p < .001)과 행위능력(B = .366, p < 

.001) 모두에 유의한 정적 영향을 미치는 것으

로 나타났다. 이는 로봇의 외양이 인간과 유

사할수록 사람들이 로봇의 경험능력과 행위능

력을 더 높게 지각함을 의미한다. 반면, 로봇
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의 HL이 도덕적 판단에 미치는 직접효과는 

유의하지 않았다(B = .068, ns.). 매개변수들이 

종속변수에 미치는 영향을 살펴보면, 로봇의 

경험능력은 도덕적 판단에 유의한 영향을 미

치지 않았으나(B = .001, ns.), 로봇의 행위능력

은 도덕적 판단에 유의한 정적 영향을 미쳤다

(B = .141, p < .01). 즉, 로봇의 행위능력이 

크다고 인식될수록 가해자에게 더 큰 도덕적 

책임을 부여하는 것으로 나타났다. 이는 로봇

의 HL이 도덕적 판단에 직접적인 영향을 주

기보다는, 행위능력이라는 매개변수를 통해 

간접적으로 영향을 주는 것을 의미한다. 간접

효과의 유의성을 알아보기 위하여 95% 신뢰

구간 내 부트스트래핑(bootstraping) 분석을 실

시하였다 (표본 수 5,000개의 반복 검증). 분석 

결과는 표 4에 제시하였다. 로봇의 HL과 도덕

적 판단의 관계에서 행위능력의 매개효과는 

95%의 신뢰구간 [.012 ~ .270]로 신뢰구간 내

에 ‘0’이 포함되어 있지 않아 유의한 간접효과

가 있는 것으로 확인되었다. 반면에 경험능력

의 매개효과는 유의하지 않은 것으로 나타났

다. 따라서 가설 2-1은 지지, 가설 2-2는 기각

되었다.

다음으로, 법적 책임판단에 대한 쌍도덕의 

매개효과 분석 결과(표 4), 로봇의 HL이 두 매

개변인에 미치는 영향은 위와 동일하다. 로봇

의 HL이 법적 책임판단에 미치는 직접효과 

역시 위와 동일하게 유의하지 않았다(B = 

.031, ns.). 매개변수들이 종속변수에 미치는 영

향을 살펴보면, 로봇의 경험능력은 법적 책임

　 1 2 3 4 5 6 7 8 9

1 -

2 .474*** -

3 .441*** .519*** -

4 .159** .218*** .253*** -

5 .065 .250*** -.013 .439*** -

6 .024 .209*** -.017 .396*** .748*** -

7 .243*** .224*** .456*** .242*** .045 .061 -

8 .225*** .288*** .256*** .197*** .060 .135** .083 -

9 .059 .144** -.150** .005 .145** .167*** -.117* .114* -

M 3.05 4.01 2.45 3.39 4.15 4.08 3.27 3.65 5.08

SD 1.52 1.25 1.38 .88 .93 1.00 1.27 1.29 1.10

왜도 .45 -.28 .82 -.53 -.47 -.61 .25 -.19 -.75

첨도 -.38 -.29 -.05 .30 .47 .83 -.30 -.68 1.54

주. *p <.05, **p <.01, ***p <.001; 1= 로봇의 HL, 2= 행위능력, 3= 경험능력, 4= 규범존중, 5= 위해, 6= 

공평성, 7= 도덕적 책임판단, 8= 로봇기술지식, 9= 로봇인류유익

표 3. 연구 변수 간의 평균, 표준 편차 및 상관관계(N=400)
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판단에 유의한 정적효과를 미쳤으나(B = .525, 

p < .001), 행위능력은 유의한 영향을 미치지 

않았다(B = -.121, ns.). 즉, 로봇의 경험능력이 

크다고 인식될수록 가해자에게 더 큰 법적 책

임을 부여하는 것으로 나타났다. 간접효과의 

유의성을 알아보기 위하여 95% 신뢰구간 내 

부트스트래핑(bootstraping) 분석을 실시하였다 

(표본 수 5,000개의 반복 검증). 분석 결과는 

표 4에 제시하였다. 로봇의 HL과 법적 책임판

단의 관계에서 경험능력의 매개효과는 95%의 

신뢰구간 [.414 ~ .636]으로 신뢰구간 내에 ‘0’

이 포함되어 있지 않아 유의한 간접효과가 있

모델 종속변수 독립변수 B SE t LLCI ULCI R² F

도덕적 

판단

경험능력

로봇의 HL .403*** .041 9.806 .322 .484

.195 96.158***로봇 인류 유익 -.186*** .056 -3.341 -.296 -.077

로봇 기술 지식 .199*** .049 4.076 .103 .295

행위능력

로봇의 HL .366*** .036 10.112 .295 .437

.281 51.600***로봇 인류 유익 .171*** .049 3.490 .075 .267

로봇 기술 지식 .166*** .043 3.876 .082 .251

도덕적 

판단

로봇의 HL .068 .049 1.401 -.027 .164

.117 6.444***

경험능력 .001 .058 0.018 -.113 .115

행위능력 .141* .066 2.151 .012 .270

로봇 인류 유익 .050 .061 0.827 -.069 .169

로봇 기술 지식 -.104* .052 -2.011 -.206 -.002

법적 

판단

경험능력

로봇의 HL .357*** .041 8.670 .276 .438

.242 42.088***로봇 인류 유익 -.186*** .056 -3.341 -.296 -.077

로봇 기술 지식 .199*** .049 4.076 .103 .295

행위능력

로봇의 HL .366*** .036 10.112 .295 .437

.281 51.600***로봇 인류 유익 .171*** .049 3.490 .075 .267

로봇 기술 지식 .166*** .043 3.876 .082 .251

법적 판단

로봇의 HL .031 .047 0.658 -.062 .124

.287 19.687***

경험능력 .525*** .056 9.306 .414 .636

행위능력 -.121 .064 -1.897 -.247 .004

로봇 인류 유익 -.122* .059 -2.072 -.238 -.006

로봇 기술 지식 -.029 .051 -0.571 -.128 .070

*p <.05, **p <.01, ***p <.001

표 4. 쌍도덕의 병렬매개 효과 검증 (N=400)
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는 것으로 확인되었다. 반면에 행위능력의 매

개효과는 유의하지 않은 것으로 나타났다. 따

라서 가설 2-3은 기각, 가설 2-4는 지지되었다.

쌍도덕과 도덕적 기반의 조절된 매개효과

먼저 도덕적 판단에 대한 도덕적 기반의 조

절된 매개효과를 분석하였다(표 5). Muller 등

(2005)이 정립한 조절된 매개의 필수 조건에는 

개별 매개효과의 유의성은 포함되지 않으므로, 

본 연구에서는 두 개의 매개변인을 포함하여 

조절된 병렬매개 분석을 실시하였으며, 그 결

과는 표 5에 제시하였다. 분석 결과는 다음과 

같다. 로봇의 HL은 경험능력(B = .357, p < 

.001)과 행위능력(B = .366, p < .001) 모두에 

유의한 정적 영향을 미치는 것으로 나타났다. 

종속변수인 도덕적 판단에 대해서는, 경험능

력의 주효과와(B = -.929, p < 0.1), 행위능력

의 주효과(B = 1.023, p < .001)는 모두 유의

한 것으로 나타났다. 또한, 경험능력과 도덕적 

기반의 상호작용 효과(B = .246, p < .001)와 

행위능력과 도덕적 기반의 상호작용 효과(B = 

-.233, p < .001)는 모두 통계적으로 유의하였

다. 이는 경험능력과 행위능력이 도덕적 판단

종속변수 변수 B S.E. t LLCI ULCI

경험능력

(상수) 1.577 .337 4.677*** .914 2.240

로봇의 HL .357 .041 8.670*** .276 .438

로봇 기술 지식 .199 .049 4.076*** .103 .295

로봇 인류 유익 -.186 .056 -3.341*** -.296 -.077

행위능력

(상수) 1.419 .297 4.787*** .836 2.002

로봇의 HL .366 .036 10.112*** .295 .437

로봇 기술 지식 .166 .043 3.876*** .082 .251

로봇 인류 유익 .171 .049 3.490*** .075 .267

도덕적 판단

(상수) 1.218 .948 1.285 -.645 3.082

로봇의 HL .068 .049 1.401 -.027 .164

경험능력 (A) -.929 .290 -3.207** -1.499 -.360

행위능력 (B) 1.023 .264 3.878*** .504 1.541

도덕적 기반 (C) .642 .242 2.648** .165 1.118

A × C .246 .072 3.419*** .104 .387

B × C -.233 .068 -3.428*** -.366 -.099

로봇 기술 지식 -.104 .052 -2.011* -.206 -.002

로봇 인류 유익 .050 .061 .827 -.069 .169

*p <.05, **p <.01, ***p <.001 

표 5. 로봇의 HL과 도덕적 판단간의 관계에서 쌍도덕과 도덕적 기반의 조절된 매개효과
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에 미치는 영향이 개인의 도덕적 기반 수준에 

따라 달라짐을 의미한다. 마지막으로, 조절된 

매개효과의 유의성을 검증한 결과, 경험능력

을 통한 간접효과의 조절된 매개지수(Index = 

.0877, 95% CI [.033, .144])와 행위능력을 통한 

간접효과의 조절된 매개지수(Index = -.0852, 

95% CI [-.144, -.034]) 모두 신뢰구간에 0이 포

함되지 않아 유의한 것으로 나타났다. 보다 

구체적으로 조건부 간접효과를 살펴본 결과, 

경험능력의 간접효과는 도덕적 기반 수준이 

낮을 때(B = -.0607, 95% CI [-.127, .001]), 평

균 수준에서는 유의하지 않았으며(B = .0110, 

95% CI [-.031, .050]), 높은 수준에서는 유의한 

정적 효과(B = .0668, 95% CI [.016, .120])를 

보였다. 이는 도덕적 기반 수준이 증가함에 

따라 경험능력을 통한 간접효과가 정적 방향

으로 변화함을 의미한다. 한편, 행위능력의 간

접효과는 도덕적 기반 수준이 낮을 때 유의한 

정적 효과(B = .111, 95% CI [.051, .174])를 보

였으나, 평균 수준과(B = .041, 95% CI [-.014, 

.094]), 높은 수준에서는(B = -.013, 95% CI 

[-.086, .053]) 모두 유의하지 않았다. 이러한 결

과는 행위능력을 통한 간접효과가 도덕적 기

반이 낮은 집단에서만 유의하게 나타남을 시

사한다.

다음으로, 법적 판단에 대한 도덕적 기반의 

B S.E.
95% 신뢰구간

LLCI ULCI

경험능력

-1SD -.061 .032 -.127 .001

Mean .011 .020 -.031 .050

+1SD .067 .026 .016 .120

행위능력

-1SD .111 .032 .051 .174

Mean .041 .028 -.014 .094

+1SD -.013 .036 -.090 .053

표 6. 도덕적 판단에 대한 쌍도덕의 조건부 간접효과

그림 3. 행위능력과 도덕적 기반의 상호작용효과 그림 4. 경험능력과 도덕적 기반의 상호작용효과
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조절된 매개효과를 분석하였다. 로봇의 HL이 

쌍도덕에 미치는 영향은 위와 동일하므로, 종

속변수인 법적 책임판단에 대한 결과를 살펴

보면, 로봇의 HL이 법적 책임판단에 미치는 

직접효과는 유의하지 않은 것으로 나타났다(B 

= .031, ns..). 또한 매개변수의 직접효과를 살

펴보면, 경험능력(B = .110, ns..)과 행위능력(B 

= .336, ns.) 모두 법적 책임판단에 유의한 영

향을 미치지 않는 것으로 나타났다. 조절효과

를 검증한 결과, 경험능력 × 도덕적 기반(B = 

.109, ns..) 상호작용은 유의하지 않았으며, 행위

능력 × 도덕적 기반(B = -.121, p = .069) 역

시 통계적으로 유의하지 않은 것으로 나타났

다. 구체적으로 조건부 간접효과를 살펴보면, 

경험능력을 통한 간접효과는 도덕적 기반 수

준이 낮을 때(B = .160, 95% CI [.087, .243]), 

평균일 때(B = .192, 95% CI [.136, .253]), 높

을 때(B = .217, 95% CI [.150, .285]) 모두에서 

통계적으로 유의한 것으로 나타났다. 그러나 

조절된 매개효과의 지수(Index of moderated 

mediation)는 유의하지 않아(B = .039, 95% CI 

[-.022, .094]), 해당 간접효과는 도덕적 기반 수

준에 따라 유의하게 달라지지 않는 것으로 확

인되었다. 반면, 행위능력을 통한 간접효과는 

도덕적 기반 수준이 낮을 때와 평균 수준에서

는 유의하지 않았으며, 높은 수준에서만 유의

한 부적 효과(B = -.078, 95% CI [-.141, -.012])

가 나타났다. 그러나 조절된 매개효과의 지수

는 역시 유의하지 않았다(B = -.044, 95% CI 

[-.091, .003]). 따라서 법적 책임판단에 대해서

는 로봇의 HL이 경험능력을 통해 일관되게 

간접효과를 가지는 것으로 나타났으나, 이러

한 간접효과가 도덕적 기반 수준에 따라 유의

하게 달라지는 조절된 매개효과는 확인되지 

않았다. 이에 따라 가설 3-1, 3-2는 지지되었으

나 가설 3-3, 3-4는 기각되었다.

논  의

본 연구는 로봇이 권리와 책임의 주체가 될 

수 있는지를 실증적 접근을 통해 알아보고, 

가설 세부 가설 내용 결과

H1 H1-1 인간유사성 → 도덕적 판단 지지

H1-2 인간유사성 → 법적 판단 지지

H2 H2-1 인간유사성 → 행위능력 → 도덕적 판단 지지

H2-2 인간유사성 → 경험능력 → 도덕적 판단 기각

H2-3 인간유사성 → 행위능력 → 법적 판단 기각

H2-4 인간유사성 → 경험능력 → 법적 판단 지지

H3 H3-1 행위능력 → 도덕적 판단 (조절된 매개) 지지

H3-2 경험능력 → 도덕적 판단 (조절된 매개) 지지

H3-3 행위능력 → 법적 판단 (조절된 매개) 기각

H3-4 경험능력 → 법적 판단 (조절된 매개) 기각

표 7. 가설검증 결과
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이러한 판단에 영향을 주는 변인들의 역할을 

살펴보고자 하였다. 구체적으로, 본 연구에서

는 로봇의 외양이 인간과 유사한 정도가 해당 

로봇을 손상시킨 가해자의 책임 판단(도덕적 

판단, 법적 판단)에 영향을 미칠 것이라고 가

정하였으며, 이 과정에서 쌍도덕과 도덕적 기

반이 매개 및 조절의 역할을 하는지 살펴보았

다. 본 연구의 주요 결과는 다음과 같다. 

먼저, 로봇의 인간 유사성은 가해자에 대한 

도덕 판단과 법적 판단 모두에 유의한 정적 

영향을 주는 것으로 나타났다. 이러한 결과는 

유사한 선행 연구들의 결과(신홍임, 2021, 최

윤빈, 장대익, 2022; Malle et al., 2016)와 일관

된 것으로, 로봇의 외양이 인간같을수록 사람

들은 로봇 훼손의 비윤리성을 더 크게 인식한

다는 것을 의미한다. 심지어 본 연구에서는 

(인간 유사성과 관계없이) 가해자의 상해죄와 

학대죄 처벌에 대해 참여자의 약 41%가 ‘보통

이다’ 이상으로 동의하는 것으로 나타났다. 물

론 이러한 결과가 로봇의 권리를 인정해야 할 

직접적 근거가 될 수는 없으나 적어도 기술이 

발달하여 로봇이 인간의 외모와 매우 유사해

진다면 사람들은 로봇의 생존권을 강하게 침

해하는 것으로 보이는 사람에 대해서는 심지

어 법적 처벌을 요구할 가능성도 배제할 수는 

없다. 다만 이러한 결과는 로봇이 아닌 단순 

사물에 대한 ‘화풀이 기물파손’에 대한 부정적 

반응과 구별할 수 없으므로 추후에는 다양한 

‘사물’조건이 포함된 연구를 통해서 결과를 다

시 확인할 필요가 있다.

둘째, 로봇의 인간 유사성이 가해자에 대한 

판단을 쌍도덕이 매개하는지를 살펴본 결과, 

가해자에 대한 판단이 도덕적 판단인지, 법적 

판단인지에 따라 서로 다른 매개경로가 형성

되는 것으로 나타났다. 먼저, 도덕적 판단에 

대한 분석 결과, 로봇의 인간유사성은 경험능

력과 행위능력 모두에 유의한 정적 영향을 미

쳤으나, 실제로 도덕적 판단에 영향을 미친 

것은 행위능력만이었다. 즉, 로봇이 인간과 유

사할수록 사람들은 해당 로봇을 더 ‘행위할 

수 있는 존재’로 인식하게 되며, 이러한 행위

능력 지각이 가해자에 대한 도덕적 책임 판단

을 증가시키는 것으로 나타났다. 반면 경험능

력은 도덕적 판단에 유의한 영향을 미치지 않

았다. 흥미롭게도, 법적 판단에서는 정반대의 

양상이 발견되었는데, 로봇의 인간유사성은 

동일하게 경험능력과 행위능력을 모두 증가시

켰지만, 실제 법적 책임 판단에 영향을 미친 

것은 경험능력이었다. 즉, 로봇이 인간과 유사

할수록 로봇은 ‘느끼고 고통을 경험할 수 있

는 존재’로 지각되며, 이러한 경험능력 지각이 

가해자에 대한 법적 책임 판단을 강화한다는 

것이다. 행위능력은 법적 책임 판단에 유의한 

영향을 미치지 않았다. 도덕적 판단과 법적 

판단 모두에서 인간유사성이 미치는 직접효과

는 유의하지 않았으며, 쌍도덕을 통한 간접효

과만 유의한 것으로 나타났다.

상기 결과는 몇 가지 중요한 이론적 시사점

을 보여준다. 우선 두 판단 유형의 매개모델 

모두에서 인간유사성의 직접효과는 유의하지 

않았고 반드시 마음 지각을 통해서만 가해자 

판단에 영향을 미쳤다는 점이다. 이는 로봇의 

외형적 인간유사성보다는 기능적 혹은 정서적

인 속성이 어떻게 지각되는지가 사람들의 윤

리적 태도를 형성하는데 더 결정적일 수 있다

는 것을 의미한다. 또한 본 연구는 판단 유형

에 따라 쌍도덕의 역할이 서로 달라진다는 것

을 최초로 밝혔는데, 이러한 결과는 우선, 기

존 Gray 등(2007, 2012)이 제시한 쌍도덕 이론

을 지지하는 결과이다. 구체적으로, 사람들이 
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판단 유형에 따라 행위능력과 경험능력을 사

용하는 정도가 달라진다는 점은 Gray 등(2007, 

2012)이 행위능력은 주로 책임과 비난과 관련

되어 있으며, 경험능력은 도덕적 지위, 즉 보

호받을 권리와 자격과 관련되어 있다고 제안

한 것과 일관된 결과이다. 즉 인간과 유사할

수록 사람들은 로봇을 단순한 사물이 아닌 주

체적인 판단과 의도를 가질 수 있는 존재(행

위능력)로 인식하고 이러한 존재의 권리를 훼

손한 것에 대해 도덕적 비난을 강화할 수 있

다. 반대로 법적 판단에 대해서는 인간과 유

사할수록 고통을 겪는 피해자로 보는 도덕적 

피동체(moral patient)로 지각하는 것이 강해지

고 이것이 법적 판단으로 이어질 수 있다. 아

울러 본 결과는 법적 판단의 기제와 도덕적 

판단의 기제가 질적으로 다를 수 있다는 것을 

시사하는데, 도덕적 판단과 법적 판단이 서로 

다르다는 fMRI 연구(Schleim et al., 2011) 등이 

존재하기는 하나 두 판단 유형에 대한 직접적

인 비교 연구는 생각보다 부족한 상태이므로 

추가적인 연구가 요구된다. 

한 가지 주목할 점은 로봇에 대한 인간의 

인식 변화이다. 표 5의 결과를 살펴보면, 인간 

유사성은 행위능력과 경험능력지각에 비슷한 

수준의 영향력을 보이고 있다. 이러한 결과는 

행위능력과 경험능력 차원에 따라 다양한 대

상의 위치를 연구한 고전적 연구(Gray et al., 

2007) 결과와는 상당히 달라진 것이다. 당시 

연구에서 로봇은 행위능력은 중간정도이나 경

험능력은 거의 없는 존재로 지각되어 책임은 

물을 수 있으나 보호의 대상은 아닌 것으로 

해석되었다. 이러한 변화는 로봇이 과거보다 

훨씬 인간과 가까이 존재한다는 시대적 변화

와 함께 본 연구에서 로봇이 손상을 입은 것

으로 기술되어 제시 맥락이 달랐던 점이 영향

을 미친 것으로 보인다. 최근 국내에서도 인

공지능에 대한 태도를 체계적으로 측정하는 

척도가 타당화되는 등(이선영 둥, 2025) 로봇

과 AI에 대한 인식을 정밀하게 포착하려는 흐

름이 나타나고 있다. AI나 로봇에 대한 쌍도

덕 지각에 대한 선행 연구에서는 연구에 따라 

때로는 행위능력이(Kahn et al., 2012; Malle et 

al., 2015), 때로는 경험능력이(Gray & Wegner, 

2009; Gray & Wegner, 2012) 도덕적 판단과 관

련되는 것으로 나타났는데, 본 연구는 로봇이 

피해자로 기술된 만큼 과거에 꾸준히 높게 지

각되던 행위능력과 함께 경험능력 역시 높게 

지각되었을 수 있다. 따라서 추후 연구에서는 

다양한 맥락을 사용하여 쌍도덕 지각과 도덕

적, 법적 판단간의 관계를 살펴볼 필요가 있

겠다. 

마지막으로, 도덕적 기반의 조절된 매개효

과 역시 판단 유형에 따라 다르게 나타났다. 

먼저 법적 판단에 대해서는 조절된 매개효과

는 모두 유의하지 않아 법적 판단은 개인의 

도덕적 기반에 덜 의존하는 것으로 나타났다. 

반면, 인간 유사성이 도덕적 판단에 미치는 

매개 경로는 개인의 도덕적 기반의 강도에 따

라 달라지는 것으로 나타났으며, 이는 선행연

구(성주현, 정은경, 2025)와 일관된 결과이다. 

조절된 매개효과는 경험능력과 행위능력 경로 

모두에서 나타났는데, 구체적으로 경험능력 

경로에서의 조절된 매개효과는 도덕적 기반이 

높은 집단에서만 유의했던 반면, 행위능력 경

로에서의 조절된 매개효과는 도덕적 기반이 

낮은 집단에서만 유의한 것으로 나타났다. 이

는 도덕적 판단에서 도덕적 기반이 높은 사람

일수록 경험능력 경로가, 낮은 사람일수록 행

위능력 경로가 더 중요하다는 것을 의미한다. 

이러한 결과는 쌍도덕 이론의 확장적 해석 가
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능성을 시사한다. 기존 쌍도덕 연구는 도덕적 

판단이 행위자와 피해자의 이원적 구조로 이

루어진다고 보았으나, 본 연구는 개인의 도덕

적 성향에 따라 이 두 요소의 상대적 중요성

이 달라질 수 있음을 보여준다. 즉, 동일한 로

봇이라도 어떤 개인은 행위능력 중심으로, 다

른 개인은 경험능력 중심으로 도덕적 판단을 

내린다는 것이다. 이는 쌍도덕의 실제 작동양

상과 관련된 것으로, 추후 쌍도덕의 추가적 

조절변인들을 지속적으로 탐색할 필요가 있다. 

본문에는 제시되지 않았으나 도덕적 기반은 

개인기반(위해, 공정성)과 공동체기반(규범존

중) 가치로 나뉘어질 수 있으므로 하위요소에 

따라 결과가 달라지는지를 추가적으로 확인하

였다. 그 결과, 행위능력 경로의 결과는 세 개 

기반이 모두 조절된 매개 효과가 유의하여 전

체 결과와 유사한 결과를 보인 반면, 경험능

력 경로는 규범존중에서만 유의한 조절된 매

개효과를 보였다. 즉 규범존중이 높은 사람일

수록 경험능력이 도덕적 판단에 미치는 영향

이 유의하게 증가하였으며, 경험능력을 통한 

간접효과 역시 강화되는 것으로 나타났다. 이

는 규범존중이 공동체기반 가치임을 고려해볼 

때 다소 의외의 결과이다. 다만, 위해와 공정

성이 개인 피해에 민감한 가치라는 점을 고려

해 볼 때, 위해와 공정성에 민감한 사람들은 

기본적으로 타자에게 해를 가하는 행위를 원

래 강하게 비난하는 성향을 지니기 때문에 경

험능력의 차이가 도덕적 판단의 추가적 변동

을 설명할 여지가 상대적으로 적었을 수 있다. 

추후 연구에서는 이러한 가능성을 검증할 수 

있는 설계가 필요할 것으로 보인다.  

본 연구의 학문적, 실무적 시사점은 다음과 

같다. 첫째, 본 연구는 인간에 의해 손상된 로

봇의 외양, 특히 인간 유사성이 그 가해자에 

대한 도덕적, 법적 판단에 영향을 미친다는 

것을 실증적으로 밝힌 최초의 연구이다. 특히 

기존 연구들은 AI나 로봇의 도덕적 책임성 여

부를 주로 ‘가해자’로서의 역할에 초점을 맞춘 

반면, 본 연구는 ‘피해자’로서의 로봇이라는 

관점을 도입했다는 점에서 의의가 있다. 본 

연구 결과는 인간의 외모가 도덕적, 법적 책

임 판단에 영향을 미친다는 수많은 선행 연구

들과 맥을 같이 하는 것으로, 앞으로 인간과 

함께 생활하는 로봇 디자인 등을 개발할 때 

로봇 외양의 중요성에 대한 시사점을 줄 수 

있다. 둘째, 본 연구는 로봇관련 도덕적, 법적 

판단에 행위능력과 경험능력이라는 쌍도덕이 

영향을 미친다는 것을 다시 한번 확인하였다. 

특히 판단의 유형에 따라 쌍도덕의 매개역할

이 달라졌다는 것은 단순한 도덕적 판단과 법

적 판단에 작동하는 인간의 심리적 특성이 다

를 수 있음을 보여주는 것이다. 이러한 결과

는 추후 도덕적 판단 연구 정교화에 기여할 

수 있을 것으로 보인다. 마지막으로 도덕적 

기반이 법적 판단에는 유의한 영향을 미치지 

못하나 도덕적 판단에는 영향을 미친다는 점, 

그리고 도덕적 기반이 낮은 사람들에게는 행

위능력이, 높은 사람들에게는 경험능력이 중

요한 판단기준으로 작동한다는 점을 제시한 

것도 본 연구의 중요한 발견점이다. 이러한 

결과는 로봇 관련 정책 등을 대중이 수용할 

수 있도록 하는데 활용될 수 있을 것이다. 

본 연구의 한계 및 향후 연구를 위한 제언

은 다음과 같다. 첫째, 본 연구는 로봇의 외양

을 정지 이미지 기반으로 제시하였으며, 실제 

상호작용이 없는 상황에서 판단을 측정하였다. 

그러나 인간-로봇 상호작용은 동적이고 상황 

맥락에 민감하게 반응하기 때문에, 실제 서비

스 현장이나 실시간 상호작용 상황에서는 다
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른 반응이 나타날 수 있다. 향후에는 음성, 제

스처, 반응성 등을 포함한 실시간 상호작용 

맥락에서 인간 유사성의 효과를 분석하는 것

이 필요하다. 또한 본 연구에서는 각 이미지

를 개별 점수로 사용하지 않고 이미지와 관계

없이 HL점수를 인간 유사성으로 사용하였기

에 예비 연구에서 일부 이미지 간 HL 점수 

차이가 유의하지 않았아도 본 연구에서 사용

하였다. 그러나 이미지 간 차이의 불분명함이 

결과의 명료성에 영향을 미쳤을 수도 있으므

로 추후 연구에서는 좀 더 확실하게 구분되는 

로봇 이미지를 사용하여 결과를 확인할 필요

가 있다. 둘째, 로봇에 대한 판단은 단순히 인

간과의 유사성 뿐 아니라 귀여움이나 친숙함 

등과 같은 기타 특성이 영향을 미칠 수 있다

(Sun et al., 2025). 따라서 추후 연구에서는 귀

여움 등과 같은 인상 속성을 측정하여 통제할 

필요가 있다. 셋째, 본 연구의 초점이 로봇의 

외양에 맞춰져 있어서 본 연구에서는 고려하

지 못하였으나 가해자의 ‘화풀이와 손상’에 대

한 도덕적 판단은 로봇이 아닌 ‘물건’에 대해

서도 발생할 수 있다. 대상에 대한 인간유사

성을 측정하였으나 이것이 과연 로봇으로써의 

인간 유사성인지 아니면 단순한 물건의 인간 

유사성인지는 구분하지 못하였다. 아울러 소

유권의 문제도 추가로 고려되어야 하는데, 본 

연구에서는 자신의 소유 로봇으로 한정하였으

나 타인의 로봇을 훼손하는 것에 대해서는 또 

다른 판단이 내려질 수 있다. 따라서 추후 연

구에서는 로봇이 아닌 물건, 로봇, 그리고 인

간 모두를 포함하는 포괄적 디자인, 그리고 

소유권 조건을 적용해 도덕적 판단을 다시 살

펴볼 필요가 있다. 넷째, 본 연구에서는 법적 

판단을 묻는 문항에 ‘상해죄’와 ‘학대죄’에 해

당하는지를 묻는 문항이 포함되어 있었는데, 

엄밀히 말하면 이것은 태도보다는 법적 범주

를 묻는 문항으로 해석될 수도 있으므로 추

후에는 이를 분리 측정하여 연구결과를 다시 

확인할 필요가 있다 . 다섯째 , 로봇과 관련

된 판단에는 정서적 불쾌감이 영향을 미치는 

것으로 알려져 있는데(Gray & Wegner, 2012; 

Mathur & Reichling, 2016), 본 연구에서는 로봇 

이미지에 대한 정서적 불쾌감은 고려하지 못

하였다. 따라서 추후 연구에는 이를 고려한 

설계가 필요하다. 마지막으로, 본 연구는 한국

인을 대상으로 한 단일 문화권 표본에 기반하

고 있어 문화 간 일반화에는 제한이 있다. 도

덕 판단은 문화적 규범과 윤리 기준에 따라 

큰 차이를 보일 수 있으므로, 향후에는 다양

한 문화권 샘플을 대상으로 결과의 재현 가능

성과 문화적 특수성을 비교 분석할 필요가 있

다.

결론적으로, 본 연구는 로봇의 인간유사성

이 도덕적 판단에 영향을 미치며, 이러한 책

임 판단에 미치는 영향이 단일한 경로가 아니

라, 판단의 유형(도덕적 vs 법적)에 따라 서로 

다른 심리적 경로를 통해 작동함을 최초로 밝

혔다는데 그 의의가 있다. 추후 연구에서 인

간-로봇 상호작용 맥락에서 책임 귀속을 이해

하기 위해서는 도덕적 판단과 법적 판단을 구

분하여 접근할 필요가 있으며, 본 연구에서 

제시된 도덕적 기반과 같은 다양한 조절변인

의 역할도 정교하게 규명되어야 할 것이다. 
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Can Robots Be Abused? Exploring the Roles of Human-Like 

Appearance, Dyadic Morality, and Moral Foundations

Min Choi        Eun Kyoung Chung

Department of Psychology, Kangwon National University

This study examined how the human-likeness of robots influences judgments of responsibility (moral and 

legal) toward a perpetrator who harms a robot, in a context where humanlike robots are increasingly 

prevalent. Based on the theory of dyadic morality, perceived agency and experience were specified as 

mediators, and moral foundations were included as a moderator. Through a pilot study, four robot 

images differing in levels of human-likeness were selected. A total of 400 adults were randomly assigned 

to one of the conditions and asked to read a scenario in which a robot was physically damaged by its 

owner, after which they evaluated the relevant variables. The results showed that robot human-likeness 

had a positive effect on both moral and legal responsibility judgments. Parallel mediation analysis revealed 

that moral judgment was mediated only by perceived agency, whereas legal judgment was mediated only 

by perceived experience, indicating that different dimensions of mind perception operate depending on the 

type of judgment even in the same victim scenario. Moderated mediation analysis further showed that 

moral foundations significantly moderated both pathways only in moral judgment, while no moderation 

effect was found in legal judgment. These findings suggest that robot appearance elicits mind perception 

along the dimensions of agency and experience, and that moral judgments vary flexibly depending on 

individuals’ moral values, whereas legal judgments tend to follow a relatively more stable structure.

Key words : Human-likeness, Moral responsibility, Mind perception, Dyadic morality, Moral foundation theory


