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La robdtica es un area de desarrollo técnico
que involucra varias de las areas de conoci-
miento de la ingenierfa, tales como electréni-
ca, mecanica y tecnologias de la informacion,
entre otras. En términos generales, un robot es
una maquina con cierto grado de autonomia,
que tiene por objetivo la realizaciéon de un tra-
bajo, y que puede ser reprogramable.

Por otra parte, los robots han evolucionado
de aplicaciones puramente industriales, como
brazos robdticos utilizados en la manufactura,
a robots con capacidades de interaccion so-
cial; estos se conocen como robots sociales,
en donde sus habilidades sociales pueden ser
colectivas, imitando el comportamiento de los
insectos, o individuales (1).

Asi, se define a un robot social como aquellos
elementos que forman parte de una sociedad
de robots y/o humanos; que son capaces de
reconocerse unos a los otros, de mantener
interacciones sociales y de sostener comuni-
cacion explicita con los otros miembros de la
sociedad para aprender unos de otros (1).

En este contexto, existen diversos aspectos
técnicos que los robots sociales deben incluir
en su diseno, para poder cumplir con sus
funciones, entre los que estan: actuadores,
sensores, controlador, unidad de alimenta-
cion, transmisores, uniones mecanicas y la
interfaz de usuario (2). Si bien estos elemen-
tos son comunes a la mayorfa de los tipos de
robots de servicio, aquellos con fines sociales
deberan centrarse en la interfaz de usuario,
los sensores y el controlador, ya que dichos
robots tienen que ser capaces de censar el
ambiente y tomar decisiones con base en la
interaccion humana o la llevada a cabo con
otros robots.

Asimismo, los robots que tienen interaccion
con los seres humanos buscan cumplir con
ciertos lineamientos en su diseno, tanto en la
parte mecatrénica como en su disefio exte-
rior, principalmente en temas de seguridad.
Estudios indican que este tipo de robots
deberan evitar situaciones inseguras, tales
como choques que se pudieran dar entre el
robot y el ser humano, ya que esencialmente
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se busca que los robots sociales sean inde-
pendientes y capaces de trasladarse de ma-
nera auténoma (3).

Por otra parte, la toma de decisiones del robot
es parte fundamental de la seguridad, pues
el robot debera estar disefiado para nunca
sobrepasar las leyes de la ética y la moral.
El autor Isaac Asimov hizo populares las tres
leyes de la robdtica en la década de los anos
cuarenta. Dichas leyes claramente subordi-
nan los robots a los seres humanos, sin em-
bargo, es posible que en una aplicacién real
se requiera mas que estas leyes para asegu-
rar que en una situaciéon de peligro el robot
efectivamente ponga al ser humano sobre su
propia seguridad (4).

Similitud al

)

1 Robot industrial

2 Robot de juguete

3 Juguete relleno

4 Cuerpo en movimiento
5 Prétesis

humano

6 Persona con discapacidad
7 Mufieca/marioneta

8 Persona no saludable

9 Persona saludable

Figura 1. Hipétesis del Uncanny Valley

Con respecto al disefno, la forma del robot
afectara la percepcion del usuario, tal como se
establece en lo que se conoce como efecto
del Uncanny Valley (5). En términos generales,
esta teorfa establece que conforme un robot
se parezca mas a un ser humano, la reaccion
del observador atravesara por varias regiones,
al inicio sera positiva, hasta el punto en que
el cerebro humano comience a desconfiar, ya
que aunque el robot sea un androide y tenga
un gran parecido a una persona, la percepcion
no permite que se considere al robot un ser

humano saludable (6), como se puede apre-
ciar en la Figura 1.

En este contexto, el robot que permita una me-
jor interaccién con el usuario seré aquél que
se encuentre en la cuspide de la percepcion
positiva, que en la grafica corresponde a la re-
gion 3. Un ejemplo de un robot de esta cate-
goria es el robot “NAO” que se muestra en la
Figura 2 fabricado por SoftBank Electronics®,
el cual es un humanoide que ha sido utilizado
como una plataforma para desarrollar diversos
proyectos de robdtica social, especificamente
en el area médica y principalmente trabajando
con ninos alrededor del mundo, pues dicho
robot puede comunicarse hasta en veinte idio-
mas diferentes.

R

Figura 2. Robot NAO

(

Ademas, en la Figura 3 se muestra un extrac-
to del comparativo realizado (6), en donde se
ejemplifican los tipos de robot que correspon-
den a cada una de las etapas del Uncanny
Valley.

También, en el area de la comunicacion ver-
bal el lenguaje juega un papel relevante para
propiciar la adecuada aceptacion y percepcion
del robot. En este caso, el robot debera de ser
capaz de identificar y procesar las palabras
emitidas por el usuario, las cuales podran ser
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Figura 3. Tipos de robot segun teoria del Uncanny Valley

exclamaciones, instrucciones o simplemente el
ruido ambiental al que estara expuesto, dando
como resultado la emisiéon de algin mensaje o
la ejecucion de una actividad por parte del ro-
bot. Lo anterior se logra mediante la utilizacion
de las herramientas de inteligencia artificial (Al
por sus siglas en inglés), con las cuales se
pretende modelar a los seres humanos y sus
procesos cognitivos. De la misma forma, existe
evidencia que senala que la capacidad de sos-
tener un diélogo fluido que permita captar la
atencion del usuario es igual o mas importante
que la apariencia fisica del robot (7).

En conclusién, la robética social es un area
multidisciplinaria, especificamente la de los
robots disefiados para la interaccidon humana,
pues su disefio debera incluir factores meca-
trénicos acompanados de los elementos ne-
cesarios para lograr una percepcion positiva
por parte del usuario.

El disefio de un robot debera caer en alguna
zona del Uncanny Valley que esté relacionada
con una percepcion positiva, con la intencion
de lograr enlazar al usuario con el robot, y per-
mitir un correcto desarrollo del objetivo para el
cual el robot fue disenado. Dichos objetivos
pueden estar relacionados con fines médicos
o terapeuticos, entre otros.

Asimismo, en términos de la apariencia fisica,
el robot debera estar disefiado para incorporar
todos los elementos de seguridad necesarios
y, generar confianza en el usuario, asf como
los elementos mecatrénicos suficientes que

le permitan desarrollarse con independencia
mientras recaba la informacién necesaria para
la toma de decisiones. Finalmente, es impor-
tante que el robot cuente con una interfaz que
incluya elementos de inteligencia artificial que
le permitan sostener una comunicacion fluida
con el usuario. Sin estos tres elementos basi-
cos, el robot social no seré capaz de mantener
una relacion productiva con un ser humano v,
por el contrario, sera rechazado.
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