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“Research associated with the external or social aspect of emotions is specialized in the
construction of robots that take advantage of the human tendency towards
anthropomorphism to facilitate emotional and empathic relations between robotic and
human agents.”

(Damiano, Dumouchel y Lehmann, 2015, pagina 8)



Resumen

En este trabajo de investigacion se indaga sobre lo necesaria que es la implementacién de
la empatia para el desarrollo de la Inteligencia Artificial, especificamente, robots

asistenciales.

Para esto se realiza una relacion entre el concepto de empatia de Hoffman, algunas
investigaciones sobre desarrollos actuales en robots asistenciales, y el concepto de apoyo
social. De este cruce de categorias se logrd reflexionar que es primordial el desarrollo de
competencias empaticas en el disefio y programacién de los robots asistenciales, para
brindar un acompafiamiento y una mejor atencion a los humanos, especialmente en el &rea
de salud, la empatia es un factor psicoldgico importante en este tipo de interaccion entre
humanos, (interaccién en el area de la salud) por eso para resolver las limitaciones de
una IA frente a esta interaccion con el ser humano, es necesario que dicha IA se le

incorpore algunos elementos empaéticos.

El interés en este tema emergio por una preocupacion sobre la aplicacion de las nuevas
tecnologias en campos sociales y asistenciales de una importancia capital para las ciencias
sociales; por un lado, tenemos la preocupacion por las competencias necesarias para la
interaccién social y por otro lado las competencias asistenciales de los robots de compafiia

que poco a poco han pululado en la investigacion y el mercado actual.

En el primer capitulo se analizaron algunas bases tedricas en el desarrollo de robots
asistenciales y se logré identificar que estos robots tienen un dominio de tarea especifico
para lo cual han sido creados, se problematiza el hecho de que dentro de estas bases
tedricas no se ha investigado la interaccién humano- robot en un escenario de cuidado en

salud.



En el segundo capitulo se precisa que un dominio de tarea especifico para la interaccion
de cuidado entre una IA y un humano. Ademas, se analiza el concepto de apoyo social
como una variable que influye en la reduccion de las reacciones fisicas asociadas al estrés

por una enfermedad.

En el tercer capitulo se examind el concepto de empatia como un proceso de orden
pscologico que permite a una persona conocer los sentimientos de otra persona y que sean
acordes a la situacion de esta mas que a la propia (Hoffman, 2002) entendiendo su
desarrollo e importancia en lo social, con respecto a una relacion humana. Se concluyo
que la empatia es un factor psicol6gico importante para la interaccidn entre humanos, por
eso para resolver las limitaciones de la IA, con respecto al cuidado, es necesario
incorporar la empatia en el disefio de robots asistenciales con el fin de crear lazos sociales
que les permitiran brindar apoyo social, por medio del uso del lenguaje verbal y no verbal,
asi como el mimetismo de las emociones humanas. Con ello se lograra bajar los niveles
de estrés, brindando un acompafiamiento en el tratamiento de una enfermedad y

permitiendo una recuperacion integral de la persona.

Palabras claves: empatia, apoyo social, inteligencia artificial, robots, asistencia.

Summary

The present research paper investigates how necessary is the implementation of empathy

for the development of Artificial Intelligence, specifically, assistive robots.

This is done among the concept of Hoffman's Empathy, some research on current

developments in aid robots, and the concept of social support. From this cross-section of



categories it was possible to reflect that the development of empathetic competences in
the design and programming of assistance robots is essential in order to provide better
accompaniment and attention to humans, especially in health, empathy is an important
psychological factor in this type of interaction between humans, so to solve the limitations
of an Al in the face of this interaction with humans, it is necessary that such Al is

incorporated some empathetic elements.

Interest in this topic emerged from concern about the application of new technologies in
social and care fields of paramount importance to the social sciences; on the one hand we
have concern about the skills necessary for social interaction and on the other hand the
assistance skills of the company robots that have gradually swarmed in research and the

current market.

The first chapter discussed some theoretical bases in the development of assistive robots
and identified that these robots have a specific task domain for which they have been
created, the fact that within these theoretical bases human-robot interaction has not been

investigated in a care scenario is problematized.

The second chapter specifies a specific task domain for the care interaction between an
Al and a human. In addition, the concept of social support is analyzed as a variable that

influences the reduction of physical reactions associated with stress from a disease.

The third chapter examined the concept of empathy as a process of a pscologic order that
allows a person to know the feelings of another person and that are in accordance with
the situation of another person stead than his own (Hoffman, 2002) understanding its
development and importance in the social, with regard to a human relationship..It is
concluded that empathy is an important psychological factor for the interaction between

humans, so to solve the limitations of Al, with regard to care, it is necessary to incorporate



empathy in the design of care robots in order to create social bonds that will allow them
to provide social support, through the use of verbal and nonverbal language as well as the
mimicry of human emotions. This will reduce stress levels, providing accompaniment in

treatment of a disease and allowing a comprehensive recovery of the person.

Keywords: empathie, social support, artificial intelligence, robots, assistance.
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Introduccion

El maximo punto desarrollo en roboética e inteligencia artificial, muy seguramente, tendra
su comienzo gracias a los avances tecnologicos que se estan realizando actualmente , los
robots, las inteligencias artificiales, las maquinas pensantes. ..los humanos se enfrentarian
a dilemas morales que no son de facil tratamiento para una mente automatizada o que
solo realice procesos muy rudimentarios para una tarea especifica; Ahora, pensemos en
esta tarea especifica como la actividad particular de entablar relaciones de tipo social y
emotivo con seres humanos, los dilemas morales aumentan alin mas. Estos escenarios nos
llevan a preguntarnos y reflexionar en torno a conceptos como el de empatia, ya que esta
se constituye la piedra angular que soporta el concepto de lazos sociales, los cuales son
importantes cuando hablamos de una interaccién que conlleva, para este caso particular,

a una relacion de asistencia.

La asistencia es la ayuda que se da a una persona en un momento determinado, presenta
un tinte empatico ya que es motivadora de acciones que subsanan la afeccion de otro. La
asistencia posee otras caracteristicas, por ejemplo, el cuidado y la atencidn centrada en la
intervencion de la persona y su posterior recuperacion, con base en ello se puede afirmar
que, al tomar un punto de vista social, se pueden tratar las afecciones de la persona, ya
sea por medio de la compafiia, el entendimiento o la valoracién de la situacion; la afliccién
del sujeto se puede tratar por medio de la interaccidn, y en este caso, en la interaccion con

robots.

Los robots asistenciales actuales se basan en la socializacion e identificacion de las
emociones humanas, sin embargo, es necesario un desarrollo empatico, entendiendo la

empatia como “La participacion de unos procesos psicolégicos que hagan que los



sentimientos de una persona sean mas congruentes con la situacion de otra que con la
suya propia.” (Hoffman, 2002, p. 36) con el fin de brindar herramientas sociales que
permitan un acompafiamiento mucho mas directo y profundo con respecto a la dolencia
del sujeto; no es tan solo el mimetismo como respuesta a unos sentimientos particulares,
se necesita un entendimiento de las propias emociones en su contexto particular para
poder decidir qué tipo de componentes de apoyo social y de cuidado se requieren para el
tratamiento de esta dolencia: estas caracteristicas estdn presentes en las respuestas
empaticas de agentes humanos por ello es necesario trasladar y disefiar robots que posean

estas mismas caracteristicas y aplicarlos en la tratamientos médicos con asistencia social.



1. Lainteligencia artificial

“Uno se da cuenta de que recibe una sorprendente cantidad de informacion. Fuera
rugen las fuerzas indiferenciadas; dentro, somos muy particulares y privados, muy
explicitos, e incluso tenemos la impresion de que es aqui, en esta pequefia estancia,

donde determinamos que el dia de la semana sea el que es, viernes o sabado.”

(Woolf y Bosch, 2005, p. 192)

En el presente capitulo haremos una revision bibliogréafica y una exploracion de los
conceptos que permiten plantear la posibilidad de que un tipo de robots cumplan
funciones asistenciales. Asi pues, indagaremos en los conceptos de inteligencia, cuidado
y los factores emotivos relacionados con la interaccion entre humanos, y entre humanos
y robots. Para ello, abordaremos inicialmente la definicion del concepto de 1A mediante
el test de Turing, seguidamente hablaremos sobre las aplicaciones de la IA y la

transformacion de estas mismas a nivel histérico.

La historia de la Inteligencia Artificial la podemos sintetizar en dos grandes momentos,
en la primera mitad del siglo XX se comienza a tener un acercamiento a su
conceptualizacién considerandola como un proceso de decodificacion de un mensaje
puesto en un lenguaje formal. Este proceso de traduccion fue hecho en un comienzo por
seres humanos, sin embargo, la capacidad de calculo o veracidad de la respuesta obtenida
era muy deficiente, por lo tanto, se comenzo a utilizar maquinas que pudieran hacer los
calculos y hallar una solucién, dicha aproximacion se relaciona con el funcionamiento de
la inteligencia humana y con las percepciones y conocimientos alrededor del tema. Para

Boden, (2017) en este periodo se identificaron procesos l6gicos propios de la conducta
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humana, por ejemplo, el desarrollo del calculo ligado con las posibilidades que se

encarnan en la accion humana.

Posterior a la década de los cincuenta del siglo XX, presenta un espectro mucho mas
amplio en torno al desarrollo de la IA, dicha expansion se puede evidenciar en los
diferentes aparatos tecnoldgicos que funcionan mediante una IA, por ejemplo: cadmaras
que detectan el rostro, aplicaciones de asesoria linguistica, robots militares, etc. En la
actualidad, las IA que se estan produciendo, en su mayoria, estan especializadas en
cumplir un sin nimero de tareas y aplicaciones en la vida humana, tal como lo reconoce

Boden (2010):

Encontramos aplicaciones practicas de la IA en el hogar, en los coches, (en los vehiculos
sin conductor), en las oficinas, los bancos, los hospitales, ¢l cielo...Y en internet, incluido
en el internet de las cosas (que conecta los sensores fisicos cada vez mas hnumerosos de
nuestros aparatos, ropa y entorno). (Boden, 2017, p. 11)

De lo anterior podemos decir que el desarrollo de la IA ha penetrado muchos de los
espacios y formas de relacion humana, por ende, se requiere una reformulacion en la

manera como nos relacionamos y convivimos con ellas.
A continuacion, se realizard un abordaje conceptual a la inteligencia.
1.1.Definicion de inteligencia

La inteligencia es un concepto tratado por la psicologia y por multiples disciplinas
(algunas basando sus estudios en ella) que intenta dar cuenta de las acciones y actitudes
del sujeto encaminadas a la resolucion de problemas. Esta tiene unas caracteristicas a
saber; es un proceso de desarrollo consciente y mental, se aplica a la vida practica, se
compone de lo historico y tiene lugar en el entorno, ademas de ello, es un saber, una
experiencia, se aprende a ser inteligente mediante el discurso y el diario vivir, mas no por

la mera repeticion y, por ultimo, se desarrolla de manera social. (Ribes, 1981, p. 109).
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"el concepto de inteligencia surgio asociado al interés por medir estadisticamente la
probabilidad de ajuste de un individuo a situaciones escolares o de desempefio laboral
especificas" (Ribes, 1981, p. 108) en este concepto de inteligencia se encuentra la
necesidad de medir la inteligencia con respecto a otros, esta tendencia ha hecho que surjan
diversas maneras de medida como examenes o evaluaciones de coeficiente intelectual.
En especifico, se ha intentado analizar los ambitos cognitivos necesarios para un
desarrollo pleno o normal de la persona. Para muchos psicologos el desarrollo depende
de etapas y por ende comprende edades en especifico en las cuales se debe alcanzar un
tipo claro de desarrollo. La meta es llegar a un lugar donde la inteligencia esté en su limite,
la forma mas facil de definirla para Clark (1999) es como inteligencia cristalizada, la cual
se refiere a haber adquirido todos los topes de conocimientos sociales, culturales y otros
mas, con el fin de tener un buen desenvolvimiento tanto en la sociedad como en las

labores que el sujeto desempefia.

Otras caracteristicas que contempla la inteligencia tienen que ver con la capacidad verbal,
la memoria, la velocidad del procesamiento de la informacidn, la percepcion, habilidades

importantes cuando se habla de inteligencia

Inteligencia es un conjunto de habilidades cognitivas y conductuales que permite la
adaptacion eficiente al ambiente fisico y social. Incluye la capacidad de resolver
problemas, planear, pensar de manera abstracta, comprender ideas complejas, aprender
de la experiencia. No se identifica con conocimientos especificos ni con habilidades
especificas(sic) sino que se trata de habilidad cognitiva general, de la cual forman parte
la capacidad es especifica. (sic) (Ardila, 2011, p. 4)

La inteligencia estd compuesta por capacidades que nos permiten desarrollar diversas

maneras de interactuar con nuestro entorno en marcos cognitivos de diversos niveles. En

este sentido la inteligencia tendria tres caracteristicas primordiales, primero, capacidades

internas del sujeto como la memoria o la planeacion; segundo, informacion directamente

del entorno o el medioambiente en el cual se desarrolla la accién; tercero, caracteristicas
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del conocimiento, es decir, las representaciones u operaciones sobre la informacién de
entrada que suceden en la mente de la persona. Como lo explica Sternberg (1985) estas
tres categorias son esenciales para la constitucion y transformacién de la informacion y

la visibilidad de las conductas inteligentes.

El concepto de inteligencia es sefialado “(...) como una actividad mental dirigida hacia la
adaptacion, la seleccion y el modelado de entornos del mundo real relevantes para la
vida.” (Sternberg, 1985, p.45) Podemos decir que es la capacidad de poseer
comportamientos que tengan en cuenta el contexto en el cual se originan y que por medio
de las experiencias y los componentes de la informacion permiten la automatizacion de
las propiedades de lo aprendido, en consecuencia, seria la capacidad para adquirir,
internalizar y manejar conocimiento, no como un acumulado de nociones en abstracto
sino de informacion real y Gtil para desempefiarse en el mundo. La inteligencia es la
automatizacion de las conductas y la facil obtencion de la informacion tratada en algin
momento, lo primero se da gracias a la adquisicion del conocimiento y luego llega la

automatizacion de los procesos subsiguientes.

Los humanos actuamos sobre el mundo por medio del lenguaje, la manera de saber o
manejar informacion de nuestro entorno se da por medio del lenguaje, no solo el escrito
o el hablado. El lenguaje permite la automatizacion de esa informacién con el fin de

ponerla en préctica.

Parte de este desarrollo linglistico se topa con dificultades que atafien tanto a la
inteligencia humana como a la artificial, “La inteligencia varia a lo largo de la vida de
una persona (desarrollo ontogenetico) y lo ha hecho a lo largo de la evolucion de la
especie (desarrollo filogenético).” (Ardila, 2011, p. 4) El desarrollo se da a través de la
vida, para algunos autores se da en etapas Piaget (1952) para otros depende de la edad

mental del sujeto Stern (1912).
13



Todo ello para establecer unas etapas en las cuales los sujetos desarrollen una habilidad
0 habilidades en especifico, esto sin duda no es definitivo, pero si es muy importante ya

que describe la forma por la cual el ser humano desarrolla su vida mental.

Este desarrollo por tanto se da tanto genéticamente como de manera individual a través
de habilidades cognitivas que nos permiten hacer cosas en el mundo, sin embargo,
podemos intuir que el lenguaje tiene un valor protagonico en la relacion entre el mundo

y la persona, tanto a nivel cultural-social como a nivel individual.

Por ultimo, una deficiencia en todos los procesos referentes a la definicion de inteligencia,
que también se da en la artificial, es el objetivo o la meta de la misma: “Una desafortunada
consecuencia de este enfoque es la concepcion de la mente como un estadio «a alcanzar»,
una suerte de horizonte ideal cuyas bases constitutivas es posible estudiar con
independencia de su proceso de adquisicion.” (Clark, 1999, p. 23) casi todos los procesos
para intentar dar una definicion sobre la inteligencia se basan en la inteligencia
cristalizada, es decir la inteligencia ya desarrollada. La obtencién de un pico o estado que
emule la inteligencia de un ser humano adulto es el meollo del asunto, ya que no ha sido
utilizado en el desarrollo de la IA no se puede ver de manera independiente la forma de

adquirir conocimientos y las bases que dan valor y fundamentan el mismo.

1.2.¢Queé es la Inteligencia Artificial?

En la definicion de inteligencia podemos rescatar tres aspectos primordiales: el primero
hace referencia a la necesidad de medir la inteligencia en una escala establecida y con
unos parametros apropiados. En un segundo punto podemos subrayar que esta
inteligencia se da primordialmente por medio del lenguaje, es decir que ya sea de manera
escrita u oral es presentada en algin medio y por Gltimo la inteligencia se enfoca en

solucionar un problema, ya sea en cuanto a una prueba para medirla 0 como un desafio
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en la vida cotidiana. Estos tres elementos nos permiten enfocar la inteligencia en
desarrollar tareas especificas para dar soluciones a problematicas puntuales. En los
humanos existen procesos de la mente cuyo funcionamiento ain no estid del todo
explicado, por ende, implica capacidades, facultades, cognicidn, genética, motivacion
entre otros factores determinantes, las cuales aln no pueden ser disefiadas ni puestas en
préctica por las maquinas. Estas Ultimas podrian imitar conductas operativas, acciones
concretas, como el cuidado o asistencia en algunos casos, lo que hace la maquina es
emular mediante determinados cddigos de programacion, acciones predeterminadas
segun los fines para los que sean requeridos por los humanos. De esta manera la
Inteligencia Artificial (IA) se ha desarrollado con el propésito de saciar las exigencias de

examen Y tarea especifica.

El primer intento de determinar si una maquina puede actuar de manera “inteligente” fue
la evaluacién propuesta por Turing (1950) llamada prueba de Turing. Esta prueba consiste
en que la maquina se pueda hacer pasar por una persona; para ello se precisa un
investigador el cual se encuentra en una habitacidn, una persona que se encuentra en otra
habitacion y una maquina que estard con esta Ultima persona; tanto maquina como
persona contestaran unas preguntas que haga el investigador para tratar de discernir con
quién habla. Se realiza una interaccion de cinco minutos y si el investigador no logra
descubrir que esta hablando con una maquina esta Ultima pasa la prueba. La intencién por
tanto es engafar al investigador para hacerse pasar como un ser humano por medio del

lenguaje.

El punto primordial del test de Turing es la capacidad de imitacion por medio del texto
con el fin de hacerse pasar por un humano frente a otros humanos, esto sin duda se lograria
por medio del manejo del lenguaje y la posibilidad de hacerlo de la manera como lo hacen

los humanos. Es claro que hay caracteristicas de la maquina como la resolucion de
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problemas matematicos que serian muy sencillos para la maquina, pero no para el ser
humano y viceversa hay problemas de indole contextual y lingiisticos que serian muy
complicados para la méquina, como el caso del problema del contexto parcial y el

sarcasmo, para ello se hace necesario una adecuada representacion del conocimiento.

La IA tiene sus propios mecanismos para dar respuestas, pero al igual que los humanos
no puede observar o analizar la totalidad de su entorno, “Pareciera que dado el estado
inicial de la maquinay las sefiales de entrada siempre es posible predecir todos los estados
futuros.” (Turing, 1950, p. 440) damos por sentado la superioridad de una maquina para
procesar informacion, y si bien, para tareas especificas la maquina podra saber las
diversas posibilidades o dimensiones necesarias para dar una respuesta, esto no quiere
decir que de manera tajante que la maquina podria anticipar y saber la respuesta con
antelacion, esta vision erronea de las capacidades de computo se da por no tener en cuenta

la causalidad en sucesos que se pueden modificar por el devenir de las situaciones.

La esfera de accién en la que desarrolla la interaccion la maquina es en el campo
linglistico y por tanto se basa Unicamente en responder preguntas como lo haria un ser
humano. Esta afirmacidén se compagina con la construccion de IA que den respuesta a
tematicas o problemas especificos, el dominio en el cual se enfoca la actuacion de la
maquina es el lenguaje. La maquina es inteligente cuando el comportamiento lingdistico
es igual al de un ser humano, esto lo podriamos ver en otros rasgos cognitivos que se
pueden dar en el desarrollo de maquinas como en el movimiento o en la actuacién en el
mundo. Por tanto, la IA debe imitar y comportarse del mismo modo como lo haria un ser

humano en cualquier otro dominio de tarea para categorizarla como inteligente.

La inteligencia artificial la definiremos como una capacidad de imitar o comportarse
como un ser humano adulto con completo uso de sus capacidades cognitivas que se

desarrolla en agentes meramente artificiales con el fin de resolver un problema en
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especifico, es el caso de los computadores o de los robots, que son artificiales al ser hechos
por el ser humano, este desarrollo puede ser de indole débil o fuerte como veremos en el
siguiente apartado. Como tal el objetivo de la IA es el desarrollo de herramientas que
permitan resolver problemas de la manera en que los humanos lo harian, pero con una
capacidad de computo y de representacion de los problemas mas profundo de lo que lo
haria un humano.

1.3.;Qué es una maquina de Turing?

La maquina de Turing es un dispositivo mental o un experimento hipotético el cual se
realiza por medio de unas determinadas operaciones dispuestas en unos pasos especificos
en un algoritmo para hallar una respuesta. Un algoritmo, en palabras de Penrose (2002)
es un procedimiento sistematico por el cual puedo hallar una respuesta. La manera mas
sencilla de entenderlo es haciendo un esquema en el cual se sigan unas Ordenes
establecidas que tengan dos respuestas y realizar un ciclo que permita llegar a una
respuesta, a este tipo de preguntas se les conoce como problemas de decision, los cuales

no Son mas que preguntas que tienen dos respuestas, si 0 no.

En un segundo momento establecemos que necesita nuestra maquina

Esta tiene una capacidad de memoria infinita obtenida en la forma de una cinta infinita
delimitada en cuadrados en cada uno de los cuales un simbolo podria ser impreso. En
cualquier momento hay un simbolo en la maquina; es llamado el simbolo explorado. La
maquina puede cambiar el simbolo explorado y su comportamiento es en parte determinado
por ese simbolo, pero los simbolos en la cinta en otra parte no determinan el comportamiento
de la maquina. Sin embargo, la cinta se puede mover de un lado a otro a través de la maquina,
siendo esta una de las operaciones elementales de la maquina. Por lo tanto, cualquier simbolo
de la cinta puede tener eventualmente una entrada. (Turing y Copeland, 2010, p. 413)

Por tanto, nuestra maquina consta de tres articulos principales, por un lado, tendremos
una cinta tan larga como sea necesaria, esta sera entendida como la memoria y en la cual
podemos escribir, en este caso especifico 0 y 1. Enseguida necesitamos un cabezal que

nos permita leer los recuadros que contiene la cinta tanto de izquierda como derecha, asi
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mismo este cabezal podra reescribir en los recuadros de ser necesario. Finalmente, se
necesita un programa o algoritmo que le diga a la cabeza cual operacion tiene que hacer,
en general este programa puede estar escrito en la cinta o entregado en tarjeta que se leen

por el cabezal previamente.

Esta maquina nos permitira hacer cualquier tipo de operacién matematica y otras
operaciones que le pidamos por medio de los programas que le establezcamos. Como
podemos intuir estos programas se basan en representaciones simbolicas que hagamos de
los problemas, es decir, que, sin importar el tiempo y los calculos, la maquina calculard y
llegard a una solucién por medio de una representacion sistematica y numérica de un

problema establecido.

1.3.1. ¢Son inteligentes las maquinas de Turing?

La manera como funciona una méaquina de Turing es desarrollando un calculo sobre la
base de un estado interno de la maquina, este estado interno se refiere a los niveles de la
aplicacion de un algoritmo, permite seguir una orden y a su vez pasar de un estado a otro
modificando la cinta que tiene a su disposicion. “En lugar de ello debera examinar s6lo
aquellas partes de los datos o calculos previos que esta manejando en ese momento, y
realizar con ellas todas las operaciones que sea necesario.” (Penrose y Garcia Sanz, 2002,
p. 39) al seguir esta linea sistematica, y las instrucciones previamente leidas, el cabezal
leerd y escribird la respuesta del célculo requerido. Cabe anotar que la cinta es infinita

pero el programa o algoritmo es finito, ya que se espera una respuesta de este calculo.

Al examinar el ejercicio mental podemos decir que los humanos ponemos a nuestra
disposicion otros elementos para desarrollar estos calculos, en algunos casos
rudimentarios, como mezclar las operaciones o hacerlas en otro orden. El algoritmo es

necesario para la maquina porque le da una manera facil y eficiente de hallar una solucion,
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la dota de un lenguaje definido, como el lenguaje binario, en el cual solo hay dos estados
con lo que por medio de combinaciones se pueden representar una infinidad de conceptos,
esto le da una ventaja de eficiencia y de espacio que le permite maniobrar con esa

representacion en especifico.

Teniendo en cuenta que las representaciones simbdlicas son diferentes a la forma como
los humanos representan normalmente el conocimiento podriamos decir que no son
inteligentes, o al menos no en el sentido humano del término. En este término podrian
tener el mismo comportamiento que el humano, inclusive podrian calcular y tener estados
internos similares al del humano, pero no tienen la misma forma de representar el
problema y hallar la solucion, por tanto, puede que el resultado sea correcto o que la
imitacion sea exacta mas no podemos decir que sea exactamente igual a la humana dado

que la forma como la realiza no es la misma.
1.4. 1A fuerte vs 1A débil

Existe una division con respecto a la Inteligencia Artificial esquematizada como la critica
de Searle (1983) la cual se basa en la incapacidad de comprensién. Como veremos en este
apartado, el autor de esta critica se basa en la capacidad de representacién por medio de
algoritmos, que sirven de base para el desarrollo de simbolos, sin embargo, esto se
convierte en una incognita al observar los avances actuales dados desde otras maneras de
crear o manejar informacién, aun asi, lo que podemos afirmar es que la comprensién de

la informacion dada hacia y desde el sistema es vital en el desarrollo de una IA.

Uno de los conceptos centrales al hablar de la 1A es el concepto de dominio de tarea, el
cual fue trabajado a profundidad por Haugeland y Tulli de Firmani (2007) este dominio
de tarea apunta hacia la consecucion de una maquina para una determinada tarea y con

unos determinados componentes externos, en este sentido la resolucion de problemas se
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enfoca en la manera y la funcion con la cual se programe a la maquina para una tarea en
especifico. En el caso de Turing su artilugio mental estaba enfocado en la respuesta de
preguntas y en el juego de la imitacion, es decir, que si se le pidiera a este artilugio que
hiciera célculos matematicos o que jugara al ping pong no podria, ya que no esté en sus

pardmetros de programacion ni se encuentra dentro del dominio.

La funcidn principal de la 1A es resolver los problemas de indole humano para lo cual ha
sido programada, debido a esto necesita hacer célculos para encontrar una o muchas

formas de resolver ese problema, en torno a ello Searle (1983) sefiala que:

Para hacerlo, tienen una «representacion» del tipo de informacion que tienen los seres
humanos sobre restaurantes, lo cual les permite responder a preguntas como las
anteriores, dadas anécdotas como las mencionadas. Cuando se alimenta la anécdota a la
maquina y luego se le formula la pregunta, la maquina escribira respuestas del tipo que
cabria esperar de un ser humano cuando se le cuentan historias parecidas. (Searle, 1983,
p. 309)

Como podemos ver para Searle (1983) el problema asociado con la representacion de
conceptos es la “comprension” de los mismos en un momento determinado. Resaltaremos
dos cosas sobre lo dicho por Searle (1983) primero, que existen problemas los cuales
requieren un cimulo de diversas acciones para poder solucionarlos, segundo, no siempre
se puede encontrar o existe una unica solucion a un problema determinado, la relevancia

radica en que el campo de busqueda y el campo de respuesta puede tender a infinito sino

se delimita el problema adecuadamente para la IA.

Esto puede ocurrir debido a que el problema esté mal planteado o necesite de otros
métodos para calcular su solucion, para ello se crean diversos métodos para intentar
delimitar este campo de busqueda, el primero de ellos son las heuristicas, la cuales son
reglas empiricas que nos permiten acortar el campo de accién; el segundo es la
planificacion, la cual consiste en generar un plan que nos da unos pasos a seguir, es decir,
se programan unas acciones, representadas por operadores simbdlicos, luego se da un
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conjunto de requisitos previos para pasar a otra accion y por ultimo se sirve de alguna
restriccion para dar prioridad a ciertos aspectos que antes no se tenian y le permitan al
programa organizar las acciones; el tercero es modificar las variables contenidas para el
problema con tal de simplificar la busqueda y volverlas mas manejables, respecto a esto
Boden dice: "ya se trate de textos o de imégenes, hay que presentarle al sistema la
informacion (“conocimiento™) de modo que pueda comprenderla; es decir, que pueda
manejarla.” (Boden, 2017, p. 36), en la IA los m&s comunes son: presentar una serie de
variables en forma de sentencias condicionadas, mostrar esta informacion por medio del
calculo de predicados en un inicio y luego con el proposicional, sin embargo, algunos
estan sostenidos sobre comprensiones diferentes de habilidades, es decir, pueden
identificar, pero no realizan ninguna accién porque no la comprenden. Estos tipos de
formas de desarrollar una IA nos permiten aclarar y ver de mejor manera la diferencia

entre 1A fuerte e 1A débil.

Estas diferentes formas de procesar la informacion influyen en la conceptualizacién que
realiza Searle, ya que para él existen dos grandes maneras de entender la inteligencia

artificial: 1A débil e IA fuerte:

Segun la 1A débil, el principal valor de la computadora en el estudio de la mente es
darnos un instrumento muy capaz. Por ejemplo, nos permite formular y probar hip6tesis
en forma mas rigurosa y precisa. Pero segin la IA fuerte, la computadora no es ya
simplemente un instrumento en el estudio de la mente. Méas bien, la computadora
debidamente programada en realidad es una mente (Searle, 1983, p. 308)

La IA débil es el estudio de las aplicaciones que se constituyen como instrumentos
capaces de solucionar un problema. Esta busca desarrollar sistemas artificiales que
realicen ciertas tareas de forma competente sin importar que su funcionamiento cognitivo
sea diferente de los humanos. Es el caso de los robots enviados a Marte, los cuales hacen

un analisis del terreno y recolectan informacion necesaria para la exploracion de marte.
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Este instrumento ha sido utilizado tanto en maguinas autbnomas como en maquinas que
necesitan la manipulacion humana para poder funcionar, es el caso de las IA integradas
en los celulares actuales en la camara o en el procesamiento de la informacién de este, el
cual nos facilita la navegacion por las aplicaciones del movil, es utilizada en la cdmara

tomando o mejorando la utilizacién y el rendimiento de la cAmara.

Por otra parte, la 1A se desarrolla mediante la premisa de que la mente humana puede ser
imitada en entes artificiales por medio de una correcta programacion del algoritmo que
estd detras de la misma. Esta busca que estos robots, ademas de realizar las tareas de
forma competente, tengan un funcionamiento cognitivo idéntico al humano. Este tipo de
enfoque nos muestra que la IA podria hacer todas las tareas que hace el ser humano en
términos cognitivos y que por ende en algin momento excederia el pensamiento humano.
Para Searle (1983) esta idea es refutada por medio de un experimento mental llamado: la

habitacion china.

Este experimento comienza con un sujeto en un cuarto cerrado al cual se le entregan unas
historias en chino, la persona no entiende chino, luego le entregan un segundo texto el
cual estd en chino, pero contiene unas reglas en inglés, ya que la persona es hablante
nativo del inglés. Estas reglas le permiten relacionar la primera tanda de historias con este
segundo escrito de manera profunda, como lo haria un nativo del idioma chino, esto le
ayudara a relacionar unos simbolos con otros simbolos. A continuacion, le entregan un
tercer conjunto de escritos chinos con otras reglas, en inglés, que también se relaciona
con las dos anteriores, esta vez, sin embargo, le piden una devolucion de simbolos chinos
mediante el seguimiento de las reglas que estan en inglés; las personas que pasaron los
tres paquetes de textos Ilaman a esta guion, historia y preguntas, a las instrucciones en

inglés las llaman programa y a la devolucion de signos chinos parte la llaman respuestas.

22



Ahora profundizaremos en algunos aspectos de este experimento, el primero de ellos tiene
que ver con lo referente al aspecto linglistico, puesto que para aprender y entender otros
idiomas se necesita mucho mas que conocimiento de la manipulacién formal de simbolos.
La interrelacion linguistica de los significados y significantes se dan mucho mas alla de
una base meramente formal, implica tanto un desarrollo social como relacional entre los

hablantes y el idioma;

El lenguaje como actividad libre del ser humano y también como producto de esa
actividad constituye indudablemente un fenémeno cultural. Todo acto lingiistico es un
acto creador que se funda en un saber. En cuanto acto creador, como advierte Casado
Velarde, “el lenguaje posee todas las caracteristicas de aquellas actividades creadoras del
espiritu cuyos resultados no son materiales, o en que lo material no es determinante, y
gue se llaman, conjuntamente, cultura. (sic) (Baca, 2010, p. SN)

De hecho, el aprendizaje de un idioma no encarna sélo el aspecto formal de la lengua sino
de manera mas profunda una apropiacion acerca de la cultura y de aspectos que van mas
alla de la mera aplicacion de un programa solamente formal. Uno de los problemas maés
significativos es que estas representaciones no son las mismas en el humano y en el robot.
Si bien podemos observar gque el experimento mental atiende a una realidad probable en
un periodo de tiempo especifico, no tiene en cuenta ningun tipo de caracteristica del
dominio de tarea especifico como base para la afirmacién de este, lo cual conlleva a
errores en la apropiacion de una lengua, ya que comporta muchos mas elementos de los

puestos en el ejercicio mental.

El lenguaje que maneja la 1A no es el mismo que el del ser humano, por tanto, no podemos
pensar en una relacion igual a cuando dos humanos interacttan, a nivel computacional la
IA trabaja sobre codigo binario o por medio de un sistema de procesamiento de
informacién en paralelo similar al cerebro humano, pero que se diferencia en las

capacidades y las maneras de interaccién en los nodos artificiales. Estos le permite a la
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maquina “entender” lo que el humano requiere de ¢él; es decir, primero se programa
mediante un algoritmo que me permite organizar unos pasos a seguir, luego a través de
un lenguaje de programacion, el cual introduce los requerimientos para solucionar una
peticion del usuario, le permite la maquina poder “saber” qué es lo que tiene que hacer,
después realiza la accion requerida o da la respuesta solicitada ya sea en el mismo idioma

de entrada o con simbolos o avisos de error para su depuracion.

Nuestro interés por tanto se decanta sobre la 1A débil que nos permitira la creacion de
maquinas que cumplan tareas que hacen los humanos, pero sin tratar de emular la
cognicion humana, para ello trabajaremos sobre dominios de tareas especificos que nos

permitan enfocar en una habilidad particular y no en la réplica total de la mente humana.

En algun punto la maquina puede comprender las 6rdenes dadas y ejecutarlas a la
perfeccion, por medio del cddigo de entrada, el cual tiene disponible en todo momento, y
por ende debe seguir la instruccion. Esta comprension se da para seguir instrucciones, sin
embargo, no todas las maquinas necesitan una comprension profunda de un tema o

historia, en este punto tomaremos un ejemplo de Searle:

Mi automévil y mi maquina sumadora, por otra parte, no comprenden nada. Su funcion
no consiste en comprender. A menudo atribuimos «comprension» y otras facultades
cognoscitivas por metafora y analogia a automdviles, maquinas sumadoras y otros
artefactos, pero tales atribuciones no prueban nada. (Searle, 1983, p. 312)
En el caso especifico de estas maquinas su funcién recae en sumar y transportarnos, en
este punto podemos entender que no todas las IA necesitan tener todas las habilidades o
capacidades cognitivas, esto sucede por el hecho del trabajo o la tarea encomendada.
1.5. Aplicaciones de la 1A
Histéricamente se han construido maquinas para dominios de tareas especificas,

comenzando con la aplicacion de Turing, la cual tiene como fin la imitacion de un humano

en un contexto determinado, pasando por sistemas expertos como Dendral, el cual se
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utilizd principalmente para interpretar la estructura molecular de algunos compuestos.
Luego se pas6 a desarrollo que implican otro tipo de desarrollos especificos, como el
movimiento en lugares inhdspitos tales como los exploradores marcianos Spirit y
Opportunity que se basaron en desarrollos conexionistas con el fin de optimizar unas

habilidades especificas como el movimiento o la exploracion fluida de territorios hostiles.

El enfoque inicial de la IA clésica esta dirigido hacia el desarrollo de artilugios que
permitan el desarrollo de capacidades computacionales profundas, tales como el
aprendizaje o el andlisis de inmensas bases de datos; otro de sus desarrollos fue
profundizar en la manera como programar, investigar y desarrollar una mayor capacidad
de procesamiento de la informacion y una mejor forma de la utilizacién de la memoria
necesaria para la realizacion de los célculos. Por su parte, el conexionismo se basa en la
utilizacién de una conexion similar a una red.

los distintos tipos de sistemas conexionistas estan constituidos por unidades simples
interconectadas formando una red cuya estructura esta inspirada, de un modo muy
general, en las caracteristicas de la arquitectura neuronal del sistema nervioso, por lo que
también reciben el nombre de redes neuronales artificiales. (Clark, 1999, p. 16)

Esta se da en dos caminos en un primer punto a nivel meramente robético, es decir con
simuladores de nodos y capas artificiales y en segundo punto por medio de interacciones
entre neuronas fisicas que aportan un desarrollo particular de alguna accién, es el caso
del movimiento articular presentado en el robot branquiador en el texto de Clark (1999).
La meta de este tipo de desarrollos es explorar otros comportamientos humanos que
permiten la habilidad adaptativa y por ende el desarrollo de competencias cognitivas en
un entorno cambiante, para ello dejan de lado en procesamiento de informacion central
“Rechaza la imagen de un planificador central que tenga conocimiento exclusivo de toda
la informacion disponible en cualquier parte del sistema y que se dedique a descubrir

posibles secuencias conductuales que satisfagan unas metas concretas.” (Clark, 1999,
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p. 61) este desarrollo va en pro de un disefio mucho mas perceptivo y que se base en un
tipo de procesamiento tanto en paralelo como en tiempo real.

En el caso especifico de la interaccion humano-robot se han desarrollado pocas maquinas
que tengan este fin, para Fong, Nourbakhsh y Dautenhahn (2003) estos desarrollos se han
enfocado en tareas especificas como son jugar fatbol e inclusive imitar el movimiento
humano. Una de las problematicas que Fong et al (2003) ve es el hecho de intentar simular
los sentimientos y emociones de un ser humano. Estos entendidos como “La emocion se
provoca ya sea por sefiales expresivas que reflejan directamente los sentimientos del otro
0 por otro tipo de sefiales que transmiten el impacto afectivo de los eventos externos en
¢l.” (Hoffman, 1994, p. 10) como podemos intuir la emocion es la expresion de una
sensacion que tiene el sujeto. El sentimiento estaria mediado por la identificacion por
medio de nuestra experiencia y la reflexion acerca de ella. Si bien pueden darse unos
procesos bastante precoces de una relacion, la mayoria estan enfocados en maquinas de
compafiia que Unicamente demuestran sentimientos basicos como la alegria o la tristeza,
pero Unicamente como maquinas acompafiantes. Para Fong es necesario otro tipo de
respuestas que a su vez generan reacciones en los humanos “Los robots socialmente
interactivos son importantes para los dominios en los que los robots deben exhibir
habilidades de interaccion entre iguales, ya sea porque tales habilidades son necesarias
para resolver tareas especificas, o porque la funcion principal del robot es interactuar
socialmente con las personas.” (Fong et al. 2003, p. 146) estas respuestas son en su
mayoria emotivas toman como base la interaccion social de los humanos frente a las
maquinas. Estos desarrollos estan enfocados por tanto en la interaccion informal entre los
dos entes en un primer momento como mecanismo de investigacion de las propias

dindmicas de socializacion y en un segundo punto cumpliendo un carécter de consuelo
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leve. Es el caso de los robots con una presentacion cercana a los animales que permiten
ser una mascota robotica pero que no cumplen otra funcién que la compafiia.

Sin importar el tipo de desarrollo dado por los dltimos desarrollos en programacion la
meta sigue siendo clara, brindar un dispositivo que se comporte como un humano pero
que se enfoque en una tarea, existe en este punto un vacio en el desarrollo de la IA ya que
no se ha pensado en una relacién entre humano y robot. Como lo vimos en el paragrafo
anterior no nos interesa que las maquinas tengan las mismas representaciones que los
seres humanos, lo que nos importa es que solucionen tareas especificas.

1.6. Conclusiones

Como vimos en los pardgrafos anteriores hace falta mas investigacion que involucre la
construccion de inteligencia artificial que interactien con humanos de manera reciproca,
es decir, como agentes y no como mero instrumentos en la interaccion entre humanos y
los robots, con el fin de que no sean solo una réplica de la mente humana, sino que de
manera mas marcada sea una IA que identifique los caminos a seguir y su adaptacion con
respecto a la tarea a cumplir. Todo lo anterior nos permite decir que no se ha pensado
como un dominio de tarea para programar IA el de la interaccién entre humano-maquina,
especialmente en otros campos mas alld del militar, industrial y el instrumental, por

ejemplo, el campo de la salud.
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2. Interaccion entre humano y robot.

“(...) ;somos capaces de aceptar que el robot siente lo que sentimos (reciprocidad
emocional empatica)?” (Tisseron, Tordo y Baddoura, 2015, p. 5)

En el capitulo anterior se mostrd que no se ha pensado en el dominio de tarea de la
interaccion entre humano-méaquina, en especifico, en el caracter asistencial de la
medicina, es decir, en la interaccion médica para el cuidado del paciente tanto en términos
fisicos, emotivos y psicoldgicos. En el primer capitulo, se definio la inteligencia artificial
y los dominios de tarea especificos para la interaccién del robot y los humanos, sin
embargo, segun las reflexiones realizadas en ese capitulo, no se ha pensado la interaccion

asistencial y el cuidado de personas por parte de robots como dominios de tarea.

El objetivo de este capitulo es mostrar que existen aplicaciones de la A que requieren un
tipo de interaccion especifica con humanos, los cuales son los robots asistenciales. En un
primer momento definiremos que es la asistencia social y que se necesita para brindar
asistencia de tipo cuidador a una persona. En un segundo momento reflexionaremos sobre
los robots asistenciales que se han creado y como estos requieren de otro tipo de
caracteristicas (en su programacion, por ejemplo) para lograr un objetivo o meta de

cuidado con respecto al humano.

La idea principal del capitulo se divide en tres partes: en un primer momento se analizara
el cuidado y su fundamento en el diagndstico y el tratamiento de una enfermedad con el
fin de optimizar la ayuda, esto se basa en la idea del apoyo social a las personas en
condiciones de enfermedad diagnosticada, en un segundo momento se examinara el
termino de apoyo social como motor de la rehabilitacion; en un tercer momento se
estudiara los desarrollos realizados en el campo de la IA en robots asistenciales, estos
ultimos se pensaron para suplir falencias del sistema médico asociadas al apoyo social

con respecto al cuidado, asi como una herramienta tecnoldgica en casos especificos donde
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no es posible una interaccion entre humanos como en el caso de una enfermedad

infecciosa.
2.1.;Qué es el cuidado?

Partiremos de una afirmacion sencilla, lo que se busca lograr con las 1A desarrolladas en
robots asistenciales es que estos brinden cuidados y contribuyan a la mejoria del paciente
tanto a nivel fisico como emotivo. El cuidado se entendera como: “(...) la accion de
proporcionar el mayor bienestar ya sea fisico, psiquico o psicosocial a la persona” (Garcia
Moyano, 2015, p. 312) como se puede observar este concepto esta atravesado por la
interaccion social con otras personas Y la habilidad para establecer lazos sociales. De este
modo podriamos pensar que estos dos conceptos como posibles formas de alivio de las
dolencias que aquejan al paciente. El concepto del cuidado podriamos decir que existe en
relacion con el apoyo social. Por tanto, me centraré en cuatro componentes que yo he
identificado basado en el trabajo de Garcia Moyano (2015) en las personas con algun tipo

de enfermedad y que se fundamentan en el cuidado los cuales son:

- Proporcionar apoyo y animo
- Administrar medicamentos
- Ayudar a manejar los sintomas y los efectos secundarios de alguna medicina

- Ayudar con las comidas o las tareas diarias en general si se requiere.

Una parte importante del cuidado es el apoyo social, ya que el cuidado se basa en brindar
una ayuda ya sea de indole fisico, emocional o practico, este desarrolla un componente
social primario, ya que es una relacion entre dos personas. Podemos notarlo al revisar los
componentes asociados al cuidado, todos implican una mejora en distintos &mbitos, pero

implican la relacion social. En la primera parte del capitulo me centraré en definir y
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trabajar el concepto de apoyo social teniendo en cuenta que es una parte vital del concepto

de cuidado.

Como dijimos en el primer capitulo, la idea es que la IA cumpla una funcién o tarea
especifica: interaccion con los humanos, en efecto, si construimos una maquina que
ensambla automoviles, dicha maquina no tendria la necesidad de tener una socializacion
efectiva con ninguna persona a, ya que la tarea asignada no requiere ningun tipo de
contacto externo, es una tarea técnica que lo Unico que requiere es el ensamblaje de la
piezay repetir el proceso; la funcion asignada es cumplida y para ello no necesita ningun
tipo de interferencia mas alla de la ejecucion correcta de la tarea Gnica que le ha sido

programada.

El dominio de tarea se centraré en el cuidado y el apoyo social por medio de la empatia
con el fin de generar una mejor rehabilitacion de la persona enferma, para ello observamos
que se hace necesario analizar los componentes que se encarnan los puntos sociales

necesarios para la rehabilitacion.

2.2.La caracterizacion del estrés por medio del gesto.

El ambito en el que estad inmerso la interaccion humano-robot es en el social, en este se
necesita un desarrollo de otro tipo de competencias y habilidades, ademas de las
cognitivas, que requieren las relaciones sociales en general, tales como la capacidad de
comprension, la empatia, la comunicacion, los vinculos sociales, la capacidad de ayuda y
la riqueza linglistica, etc., todas ellas observadas y estudiadas con detenimiento en la
interaccidn entre humanos. No obstante, debemos tener presente que no es una relacion

igual a la humana.

Para brindar algin nivel de asistencia se hace necesario tener algunas competencias

sociales, ya sea algunas muy béasicas como la posibilidad de comunicar una informacion
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0 mas estilizados como poder hacer gestos para comunicar otro tipo de afecciones

emocionales o sentimentales que acompafian a la informacion.

Esta informacion se da en un primer momento de manera no verbal. Los gestos son un
tipo de comunicacion utilizada en los primeros afios de vida de las personas con el fin de
pedir o intentar dar a conocer algo, la unién del gesto y el habla se puede ver en el
desarrollo linguistico del adulto (Rowe y Goldin-Meadow, 2009) los gestos se convierten
en una manera de interactuar con el entorno antes de poseer habla, este “lenguaje no
verbal” se utiliza para manifestar emociones, hacer peticiones o vincularse y conocer el
mundo que los rodea. Esta funcion sigue estando presente cuando aparece el habla, pero
con la funcién de reaccionar al entorno y brindar otro tipo de comunicacion a nuestros
interlocutores. Para (Rowe y Goldin-Meadow, 2009) los gestos que se desarrollan en la
etapa prelinguistica sirven de base para el desarrollo del habla y la diversidad de esta, es
decir, que se constituyen como habilidades especificas sobre las cuales se haran

construcciones linguisticas que involucran el habla.

Por consiguiente, esta asistencia tendria que brindarse en ambitos lingiisticos que,
aunque rusticos brinden una comunicacion acorde a la humana, es decir en términos
gestuales y linglisticos que, aunque basicos nos permitan una comunicacién y una ayuda,
adicionalmente este responderia a una amplia gama de requerimientos, esta necesidad
surge del mismo contexto social y mdltiple del desarrollo asistencial entorno a la

comunicacion y la sociabilidad.

Ya que lo que se busca es proporcionar una ayuda a nivel de lo relacional, es decir, que
se busca una manera por la cual proporcionar un apoyo o una amortiguacion de algunas
de las reacciones fisicas que conlleva una situacion de convalecencia “El acomodamiento
del estrés representa un conjunto de procesos méas complejos que el efecto principal del

proceso descrito en la seccion anterior porque (por supuesto) estan involucrados uno o

31



mas estresores principales que requieren que el individuo lo encare o se ajuste..”. (Thoits,
2011, p. 151) uno de los principales indicadores de afectacion por parte de una
enfermedad en una persona es el estrés, tanto la manera como este se relaciona con otras
emociones, como la manera como la persona expresa este estrés. Uno de los mecanismos
es el almacenamiento de este y como este es expresado y manejado por la persona. Los
procesos fisicos que conllevan una enfermedad o una reaccion a una problemaética que se
le presenta a una persona se enmarcan por la presencia del estrés como indicador tanto de
dolencia como de algun tipo de afeccion emocional o fisica, sin embargo, no es el Unico
pero si el mas visible, puede que la situacion especifica cause una problematica profunda
a nivel emocional y por tanto acarree un sin nimero de respuestas fisicas, no obstante, la

respuesta comun es el estrés y los sentimientos negativos asociados al mismo.

2.2.1. El contexto

La poblacion que esta en el andlisis son pacientes de hospital diagnosticados con
enfermedades de algun tipo que necesiten cuidados y apoyo social; y, ademas, sea por su
condicion personal o una caracteristica especifica de la enfermedad, un alto indice de
contagio. La razon principal tiene que ver con la necesidad de asistencia emocional y
fisica para su convalecencia o el desarrollo de un tratamiento para su rehabilitacion sin la
presencia de un ser humano. El paciente diagnosticado es entendido como la persona a la
cual un médico da una evaluacién fisica y genera un resultado contrastando los analisis

médicos con los sintomas presentados.

Como dijimos en el anterior paragrafo la IA debe tener un propésito en especifico. En el
caso actual el cuidado, que significa brindar apoyo emocional y fisico a una persona con
una dolencia o enfermedad, el proposito es poder brindar una ayuda a aquellas personas
que no pueden tener un contacto humano por la indole de contagio u otro motivo. Si bien

existen profesionales de la medicina que brindan esta ayuda, la idea es crear una
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herramienta tecnologica que permita el tratamiento de personas en condiciones

desfavorables para el personal médico humano.

Un ambito importante para el paciente es su nacleo familiar o social, que conforma el
contexto del paciente, Para Thoits (2011) existen dos grupos que conforman el nivel
social de la persona, por un lado, tenemos al primer grupo o mas cercano a la persona,
conformado por familia y amigos, y en un segundo grupo se encuentran todas las personas
con las cuales tengo algun contacto en el dia a dia pero que no son cercanas, es decir, que
forman parte de mi circulo de interaccion; con estas tengo unas interacciones mas
formales que el grupo maés cercano. Cabe aclarar que la pertenencia tanto de uno como
de otro depende de la sociabilidad establecida entre las dos personas que interactuan

(Thoits, 2011).

Estos dos grupos sociales son el entorno en el cual el paciente se encuentra, podemos
entenderlo como el ambito social de la persona. En este sentido conformamos nuestros
puntos de apoyo emocional y fisico en estos dos grupos. Es bien sabido que las personas
en general comienzan a solicitar ayuda en momentos de crisis de cualquier indole, esta
misma se pide en un primer momento a su grupo mas intimo. Luego, si no se resuelve la

situacion, piden ayuda al grupo mas alejado.

Los vinculos sociales son fundamentales a nivel humano y ain mas a nivel del apoyo
social ya que uno se basa en ellos para pedir ayuda y también para recibirla: “Los lazos
sociales hace referencia a las conexiones y contactos con otras personas a través de la
pertenencia a grupos primarios y secundarios.” (Thoits, 2011, p. 146) estas conexiones se
ven reflejadas en la peticion de ayuda y son refuerzos del propio marco social de las
personas. Los lazos sociales, al estar inmiscuidos en la constitucion de los grupos,
permiten la modificacion y la configuracion de las formas y mecanismos en las cuales se

da el apoyo social, no solo a nivel médico, sino a nivel politico, social y cultural. Los
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lazos sociales® permiten que las personas comuniquen e intenten solucionar los problemas
que se les presenten en el constante desarrollo de la cotidianidad, sin embargo, existen
probleméticas que sobrepasan a la persona, ya sea por la complejidad o por el

desconocimiento acerca de lo que se le presenta.

El apoyo social se basa en la solucion de un determinado problema que se presenta tanto
a nivel fisico como a nivel mental en la persona, este problema se refiere a una
enfermedad que es diagnosticada por parte de un médico del hospital, la cual es tratada
en el mismo establecimiento con el fin de optimizar tanto la funcién de ayuda como la
funcidén de contacto social de la IA. Una respuesta para solventar falencias en la atencién
es la tecnologia que nos permita solventar estos problemas sin la necesidad de invertir
material humano, sino que podriamos invertir material tecnoldgico e investigativo para

dar una respuesta a esta problematica.

A nivel de diagnostico y cuidado la tecnologia ha hecho avances en pro de una
tecnificacion del ejercicio fisico y el cuidado, es el caso de maguinas que ayudan con una
mejor valoracion del estado fisico o0 maquinas que realizan cirugia con mayor precision
que los humanos; por tanto, vemos dos puntos convergentes, uno la necesidad de un
apoyo a los procesos del cuidado por medio de los lazos sociales y por otro lado el apoyo
de indole tecnoldgico para ayudar al ejercicio de diagndstico. El propdsito en la etapa
final es el cuidado dado por medio del apoyo social, por tanto, para ella se hace necesario

el establecimiento de lazos sociales, y la internalizacién del concepto de cuidado.

Los acompafantes roboticos son una solucion a este problema ya que pueden ser
desarrollados en masa con respecto a las personas que puedan necesitar la ayuda, esta

ventaja en su pluralidad permite un alcance mayor en cuanto a nimero, asi mismo su

! Los lazos sociales son entendidos como los vinculos que se generan entre humanos en una interaccion
social.
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desarrollo y programacion para la atencién de los pacientes puede ser mas econémico que

la formacion de profesionales cuidadores humanos,

Una de las razones para la utilizacion de estos es la automatizacion de procesos que las
personas no quieren hacer o el desarrollo de tareas demasiado complicadas y estresantes
para el ser humano. Este constante contacto nos brindara también la posibilidad de
investigar la sociabilidad y el d&mbito asistencial en profundidad. Por ello se hace
necesario la implementacion de acompafantes roboticos que supervisen, corrijan y
brinden acompafiamiento tanto emocional como fisico para brindar una mejor y mas
personalizada atencidn de las necesidades asistenciales de las personas. Es imprescindible
por tanto que posean unas caracteristicas sociales y empaticas que nos permitan

desarrollar y facilitar el contacto humano-robot.

2.2.2. Los lazos sociales

Las caracteristicas de los lazos sociales identificadas por (Thoits, 2011) son: comparacién
social, control social, guia de comportamiento, autoestima, sentido de control, compafiia

y disponibilidad de apoyo recibido. A continuacion, analizaremos uno a uno de ellos.

La comparacién social tiene que ver con la valoracién de las actitudes de las personas por
medio de otras personas; el control social se da por medio de la supervision y correccion
por parte de los miembros de la comunidad hacia otros; la guia de comportamiento tiene
que ver con los roles propios de las personas dentro de los lazos sociales y cémo estos
afectan la forma de actuar de una persona; la autoestima y el sentido de control tiene que
ver precisamente con la capacidad de identificacidn dentro de los roles con los cuales se
relacionan con las demas personas; la compafiia tiene que ver con la capacidad de
pertenencia a diversos grupos sociales y como ellos me permiten el control y el manejo

tanto de mis emociones como de las respuestas a las mismas; por ultimo la disponibilidad
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de apoyo recibido es aquella caracteristica que nos permite fortalecer los lazos sociales

mediante la asistencia, tanto recibida como brindada a los demas.

Estas se enmarcan como mecanismos de influencia social que le permiten a las personas
percibir y brindar ayuda a los demas, todas estas categorias brindan algun tipo de alivio
social y personal, por ello, son utilizadas en lo asistencial ya que permite la creacion de
lazos un poco mas complejos y necesarios para la socializacion. Otro punto importante
dentro de la socializacion y la asistencia son los roles dentro de la sociedad, que son la

posicidn que asumimos frente a otra persona.

Hay dos puntos clave de este concepto, el primero esta relacionado con una cuestion de
tiempo y de persona, es decir, no todo el tiempo mantenemos el mismo rol y no con todas
las personas nos comportamos con el mismo rol; el segundo esté relacionado con la
ventana de oportunidad que ayuda a modificar nuestras relaciones dependiendo del tipo

de relacion y el nivel de cercania de las personas.

Este comportamiento intuitivo de los roles es dado por la propia socializacion y se
desarrolla en la practica “Los individuos saben como comportarse en roles
convencionales, esto significa comportamiento convencional (no desviado)” (Thoits,
2011, p. 148). Este comportamiento convencional se enmarca en una comunicacion
directa e indirecta, y también en el trato, el cual se modifica de acuerdo con los roles que
la persona asuma, en esta misma linea tenemos unos comportamientos establecidos por
el acuerdo social que permite comportarse de cierta manera en ciertos espacios, el
desarrollo de la asistencia depende del tipo de cercania y el rol que desempefie los agentes

inmersos en la socializacion.

Esto se traduce en apoyo emocional y fisico de las personas alrededor, de una manera real

y constante, esto es importante cuando se trata de una afeccion a nivel fisico en la persona,
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ya que me provee de herramientas emotivas para afrontar la misma, este apoyo se
convierte en una ayuda tanto emocional como fisica cuando se realiza en un momento de

soporte médico.

Todos los dias, invisible, recibié apoyo, pero, mas alld de eso, las percepciones
generalizadas de apoyo son las que deben mediar las relaciones de los lazos sociales hacia
varios resultados de salud. Ellas también pueden aumentar la sensacidn de importancia
para los demas, la autoestima y el dominio, como se describi6 anteriormente.” (Thoits,

2011, p. 151)
Los lazos cumplen una funcién doble, por un lado, permiten que la persona se acople e
identifique con personas de su entorno y por otro genera dindmicas de bienestar que
permiten que las personas mejoren a nivel médico. Una consecuencia de ello es que para
la persona su entorno se convierte en una red de apoyo que brinda las herramientas de

indole emocional y de asistencia para solucionar la problematica en la que esta inmersa.

En esa misma linea, no somos Unicamente receptores de estos mecanismos de apoyo, sino
que somos actores activos de ellos en lo cotidiano “No solo somos los beneficiarios, sino
gue somos los que damos apoyo diario a otras personas; estos son intercambios reciprocos
fuera de tiempo.” (Thoits, 2011, p. 150). De este modo los seres humanos brindamos un
apoyo social asistencial a nuestros circulos de experiencia?. Observamos nuestro entorno
y de alli brindamos algun tipo de acompafiamiento a las personas a nuestro alrededor, ya
sea por una relacién de tipo emotivo o como parte de una red social secundaria que nos

permite identificarnos con el otro y brindar un apoyo a una situacion similar a la nuestra.

No decimos aqui que la identificacion entre la experiencia propia y la experiencia ajena
surja en todos los casos, a veces las personas de primer orden de cercania no han vivido

una experiencia similar, por tanto se brinda un apoyo mucho mas cercano al emocional y

2|_os circulos de experiencia es el contexto cercano a mi, son las personas que se encuentran muy cerca de
mi y que conforman el primer grupo de cercania.
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al desarrollo informativo y procedimental de una parte del problema; en las relaciones de
segundo orden si vemos inmersa la identificacion de situaciones con otras personas, ya

sea por un desarrollo similar o por un desarrollo en pro de un beneficio mutuo.

Lo que se ve en este punto es la necesidad de una real preocupacién por parte del agente
para solucionar una situacion de otra persona, ya que si no se da en el ambito de la
veracidad se puede caer en la negacion de ayuda por parte del agente que presenta la

problematica.

Este punto de la veracidad es primordial, la persona que solicita ayuda identifica el
problema por parte de otra persona y la posibilidad de ayuda que esta implica, del mismo
modo la variacion entre grupos cercanos de primer orden, que se pueden o no identificar
con la problematica de una persona, da lugar al acceso de otras instancias sociales para la

solucion de problemas mucho mas profundos.

Aunado a esto, se encuentra el punto de que no todas las personas exigirdn un apoyo como
tal, en otras palabras, la persona no pide ayuda a pesar de la necesidad de esta; para ello
es necesario la identificacion de la problemaética y el apoyo intencional de manera mucho
menos directa, desarrollamos escenarios distintos como el soporte emocional por medio

de la compafiia y no del tratamiento de la problematica.

En estos casos es necesario que se entienda cual es el lugar y el rol que la persona maneja
hacia su nucleo comun y el tipo de relaciones que tiene con su entorno “La pertenencia
implica aceptacion e inclusion por parte de los miembros de los grupos primarios o
secundarios. La aceptacion e inclusién no son otorgadas automaticamente por los
miembros del grupo; debe indicar su aceptacion de nosotros como parte del grupo.”
(Thoits, 2011, p. 149) la inclusion en los grupos de cercania depende de factores emotivos

y sociales que no tienen que ver con la asistencia pero que desembocan en ella; la persona
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se basa en relaciones de afecto o de cotidianidad para establecer estos lazos.
Especificamente para el acompafiamiento de este tipo es necesario la aceptacion y la
compafiia como grupo, pero también necesitamos de la intencién de la persona, es decir
la persona se tiene que identificar con un grupo en especifico y este de manera activa y
pasiva ejerce una influencia social que permita la asistencia social plena y completa, esta
identificacion de grupo es natural y dada por la misma evolucion y necesidad de
socializacion del ser humano. Al ser innata e inevitable permite un constante contacto con
las personas a mi alrededor lo que conforma a su vez mi campo de experiencia y en

momentos de necesidad de asistencia.

El apoyo emocional es definido como “(...) demostraciones de amor y afecto, estima y
valor, coraje y simpatia.” (Thoits, 2011, p. 146) si bien estas caracteristicas solas no
pueden solucionar y solventar la situacién, si pueden ayudar junto con los componentes
psicolégicos hablados maés atras, resultan ser una influencia positiva al y modifican el
estado afectivo de la persona para confrontar una situacion; el apoyo emocional es
indispensable para el sostenimiento emocional y mental de la persona ya que le brinda
herramientas que estan en todo momento de la interaccién para afrontar de manera clara

una problematica particular.

El apoyo social en la IA se daria brindando una retroalimentacion tanto de indole fisico
como emocional, en un primer momento es necesario aclaracion de los movimientos
requeridos en el &ambito de la terapia y la evaluacion gestual y animica mas que el contacto
fisico, en un segundo momento la idea es la ayuda activa de la A en la movilidad humana,
tanto a nivel de protesis como a nivel de asistencia fisica; en el nivel de protesis se ha

profundizado y estudiado la posibilidad de la integracion de los humanos y los robots.

Los mecanismos utilizados por Thoits (2011) ayudan a bajar los niveles de estrés en

ambitos de asistencia y por ende permiten una respuesta emocional mucho mas acorde
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con la situacidon que en caso de no tener estos mecanismos ‘“Literalmente disminuyen las
demandas situacionales y /o las reacciones emocionales de la persona a esas demandas,
reduciendo las consecuencias fisicas y psicologicas del estresante directamente.” (Thoits,
2011, p. 152) De esta manera, los mecanismos sociales empleados suscitaron un
respuesta de descenso del estrés y adicionalmente brindaran herramientas para lidiar con
la problematica de manera conjunta con las personas que nos brindan este apoyo social,
del mismo modo la afectacion fisica es mermada por medio de la medicina y por ende
constituye una manera de tratar la problemética y darle una solucién de manera acorde al

consuelo emocional recibido y la voluntad propia de la persona.

Esta amortizacion del estrés permite tener resultados tanto en la salud fisica como en la
psicoldgica, lo que constituye el pilar de la asistencia social y el deber ser de los agentes

que aportan apoyo social en todo el espectro social:

“Los mecanismos psicologicos sociales que deberian explicar los resultados de salud
fisica son, sustancialmente, los mismos que deberian explicar los resultados de salud
mental; los mismos mecanismos tedricos que deberian mediar los efectos de los lazos
sociales en la salud y el bienestar (por ejemplo, sentido de importancia, autoestima,
dominio, pertenencia, influencia social) también ayudan a explicar coémo los tipos de
apoyo de diferentes fuentes de red producen efectos amortiguadores del estrés.” (Thoits,
2011, p. 156)

Lo que nos lleva a pensar en un proceso triple que nos permite: primero, brindar un apoyo

segundo, desarrollar lazos sociales mas profundos y duraderos, tercero, nos permite una

terapia de orden fisico, emocional y psicoldgico, en consecuencia, nos permite de manera

clara y directa impactar en lo asistencial.

Es claro que las condiciones necesarias para la asistencia tienden a hundir sus raices en
la sociabilidad y esta a su vez nos presenta el cardcter empatico, motivacional y
comunicativo de las mismas en las relaciones entre cuidador y paciente, ya que se basan

en relaciones de tipo emocional, de cuidado y de soporte, las cuales conllevan a un
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contacto constante y profundo de la vida psicoldgica y animica del paciente, estas
emociones son altamente dadas hacia la comunicacion y la empatia. Prueba de ello se da
en el fuerte vinculo que se realiza entre el paciente y el circulo de experiencia mas

cercano, no podemos por mas desconocer el impacto que se da también en el cuidador.

2.3. ¢ Qué hacen los robots que se han creado?

La creacion en torno a robots asistenciales para (Fong et al. 2003) se ha basado en dos
formas diferentes: el primer desarrollo es por medio de una inspiracion bioldgica y el otro
por un disefio funcional. El desarrollo biolégico tiene que ver con mecanismos robéticos
que se asemejan a animales o humanos, pero enfocados en las tareas especificas y las
posibles modificaciones biol6gicas que se les puede hacer a los mismos en la

implementacién de una IA netamente social con un propdsito asistencial.

En el desarrollo funcional tenemos la aplicacion de un robot que cumpla sus funciones,
pero con poca o0 ningun desarrollo bioldgico que se encarna en su arquitectura. En este

mismo nivel existen tres modelos de esta interaccion identificados.

En un primer modelo se encuentra aquellos robots que son disefiados aprovechando la
capacidad de relacion del ser humano y generando un acercamiento al mismo, en general
son de corte bioldgico e intentan generar una socializacion por medio de la interaccion
con agentes bioldgicos del mismo, es el caso de los perros o gatos roboticos; en un
segundo modelo la interaccion se realiza por medio de mecanismos propios de la
socializacion con el fin de brindar un mayor confort o una mejor relacion con el humano,
la cual generalmente estd enfocada en una tarea especifica como la orientacion o la
solucion de problemas locales, en general se da sin interaccion fisica; en el tercer modelo
se encuentra una interaccion mucho mas cercana a la humana, con mecanismos similares

y con fines sociales que trascienden la simple asistencia, son en general de indole
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secuencial que permite la modificacion en los objetivos y tareas especificas con el fin de

amoldarse a la interaccién.

En este apartado evaluaremos los tres desarrollos a la luz del apoyo social y los puntos
neuralgicos de las propuestas, asi como los puntos por desarrollar, esto con el fin de
mostrar qué avances se tiene en la creacion de robots asistenciales. Sin embargo, lo
analizaremos de manera conjunta ya que existen desarrollos bioldgicos y funcionales en

los tres modelos expuestos anteriormente.

2.3.1. Robots basados en los lazos sociales

Estos robots se basan en la capacidad humana para asignarle un valor de interaccion
similar o igual a su contraparte bioldgica. Para empezar el desarrollo a nivel tedrico se ha
basado en tres grandes momentos, en el primer momento tenemos los desarrollos
enfocados en una sola aplicacion, es el caso del desarrollo de robots que se basan en una
aplicacion particular, pero que se integran como un conjunto y que permite desarrollar
una tarea especifica, el ejemplo mas prominente son los robots que juegan futbol en los
cuales el desarrollo de la actividad no es individual, sino grupal, por ende tiende a
funcionar bajo un protocolo que podemos identificar como una red de desarrollo grupal
en el cual, el desarrollo de la actividad se da por médulos y sin un control central lo que
permite el desarrollo de pequefias actividades y a su vez la descentralizacion de la
informacion, esto es mejor visto en procesamiento distribuido en paralelo en donde los
procesos cognitivos se dan mediante las conexiones de las neuronas. Lo que conlleva un
corto desarrollo procedimental en lo particular, pero a una robusta conexion de sus partes,
lo suficientemente pequefio para poder manejarlo con facilidad por medio de un proceso
organizacional central. Este componente discreto esta presente en reemplazo de una
unidad de procesamiento central que contenga toda la informacién, en su defecto contiene

una serie de instrucciones que permiten al sistema funcionar. Uno de los modos de
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organizacion del sistema se da por medio de la emulacién del comportamiento animal,
especificamente el de los insectos lo cual da como resultado la utilizacién de una unidad
pequefia de memoria y de andlisis que nos permitiremos llamar neurona o nodo, este
desarrolla la accién y posteriormente da unos parametros como resultado segin Clark

(1999).

El segundo desarrollo en lo tedrico son los procesos sociales méas sofisticados que
implican un desarrollo relacional un poco mas profundo, esta el ejemplo de Sony Aibo
(Fong et al. 2003), el cual es un perro que provee compaiiia en términos de un robot con
forma de esta mascota y realiza acciones motrices similares al can. Adicionalmente se
comunica con el ser humano, obviamente de una manera muy similar al perro, por un
lado, nos provee de componentes mucho mas estilizados como son la atencion y la
respuesta animal, adicionalmente nos brinda tipos y maneras como los robots interactiian
con el ser humano como el movimiento de la cola, el poder de emitir sonidos y poder
moverse en el espacio siguiendo al humano, entre otros. Por otro lado, tenemos a Khepera
(Fong et al. 2003) el cual es un robot funcional que incorpora unos sensores de infrarrojo
de proximidad y una rueda de movimiento, su funcién es explorar lugares inaccesibles y
brindar informacion acerca de su entorno y la movilidad espacial. Este ultimo ha sido
utilizado como repetidor de redes moviles y en algunos casos como robot industrial y de
limpieza. Su sociabilidad se limita a unos cuantos sonidos y en algunos casos unas luces

que indica la proximidad de los objetos o la finalizacién de la tarea.

Como vemos existe una gran diferencia en la manera como interacttia con el ser humano
entre uno y otro. Casi siempre aprovechando la capacidad de antropomorfizar y dotar a
objetos robdticos de cualidades como sus contrapartes biolégicas o0 en otros casos

construyendo unas nuevas formas de interactuar con artefactos nuevos pero que
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proporcionan respuestas o informacion util para la persona pero que no implica una

relacion més all& que la que le asigna la persona que interactda con el robot.

2.3.2. Robots sociables

En la raiz de la creacion de robots sociales se encuentran dos preguntas de fondo que nos
permiten desarrollar este segundo modelo por medio de un esbozo teodrico y
procedimental para el desarrollo de estos robots. Estas preguntas son ¢qué es un robot

social? O ¢qué mecanismos funcionan a nivel social para la creacion de compafiia?

Para poder responder a ello se han creado aplicaciones de todo tipo, desde mecanismos
de interaccidn linguistica y de ayuda en linea como Siri, hasta robots que intentan copiar
o imitar las reacciones humanas por medio de un cuerpo fisico. Unos de los puntos flacos
de este tipo de disefios es querer generar una respuesta igual o muy similar a la humana,
para ello se recolecta informacion del modo como las personas reaccionan y esto se
replica en el agente tecnoldgico. Es un error ya que no existe un prototipo Unico de
respuesta frente a una problematica, por ejemplo, las personas pueden reir al sentir dolor,
como también pueden llorar al sentir alegria. Los robots sociales, por tanto, para Fong
(2003) son los que crean contacto social con los humanos con un dominio de tarea

determinado.

Dicho esto, analizaremos los conceptos que estan presentes en el desarrollo de robots
sociables en este segundo orden. El primer concepto que se trabaja en estos robots es la
empatia, no obstante, esta capacidad es compartida, es decir no solamente el agente es
receptor de la misma, ademas la posee. “La capacidad del robot para ser receptor de la
empatia humana tiene una condicion necesaria y es que los robots reflejan nuestras
propias vulnerabilidades humanas” (Coeckelbergh, 2011, p. 4) de este modo vemos que

las capacidades sociales y las capacidades empaticas se desarrollan de manera doble, por
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un lado, se posee la capacidad de recibir estimulos empaticos y por otro se puede
transmitir estos a otra persona. Asi mismo, una de las condiciones para ello es reflejar las
vulnerabilidades humanas, pero no en el sentido de hacerlas propias, sino de mostrar su
existencia y su relacion con los humanos. en este sentido es perentorio un estudio
profundo de la capacidad de sensacion de empatia en la maquina (lo cual no se desarrolla
en la presente tesis) lo que necesitamos es la capacidad de construir relaciones de
sociabilidad lo suficientemente profundas para crear lazos empéticos en el humano y el

robot, para brindar una asistencia por medio de estas relaciones.

Por un lado, tenemos la persona que ayuda, la cual tiene una recompensa, ya sea a nivel
monetario o a nivel afectivo, por otro lado, tenemos el punto de vista del paciente quien
sera el real beneficiario de estos procesos de influencia social, tanto a nivel fisico como a
nivel emocional, por tanto, se necesita de los mecanismos de empatia en los dos bandos.
El robot poseera mecanismos sociales y empaticos que le permitan crear una relacion con
el humano, luego este se encargard de tener informacion acerca del proceso y la
problematica especifica de la persona y por ultimo definird qué y como implementar el
cuidado en la persona, en esta Ultima parte se desarrollara unos procesos de atribucion
empatica y social que dara como resultado una relacion que conlleva a una profundidad
en las respuestas y una implementacion en los mecanismos utilizados por la 1A, luego se
valora este proceso en el desarrollo y solucion de la problematica en la persona y

posteriormente en el seguimiento hecho por la IA.

Los desarrollos en este sentido han tenido algunos obstaculos con respecto a la interaccion
humano-robot, por un lado, esta el espejo de la vulnerabilidad por otro esta el paradigma
de la decepcion. El primero se entiende como el hecho de que yo configuro al otro con
base en mi mismo, es decir yo lo entiendo como un ser vulnerable ya que yo soy

vulnerable (Coeckelbergh, 2011). El reto seria mostrar esto en un agente artificial, ya que
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esperamos que este no tenga una falla o al menos no una falla humana, una de las maneras
como se soluciona es simular fallas en lo particular, sin embargo, trae consigo el problema
de generar aun mas errores y que estos afecten el propio funcionamiento del sistema. La
relacion humano-robot no debe pasar por el hecho de suplantar a una relacion entre
humanos, de hecho, el sentido estd en brindar un nuevo espacio de relacion nuevo y
novedoso con respecto al humano. De esta manera se brindaria caracteristicas de
sociabilidad por razones no sociales, es decir se vindicara por un sentimiento mas que por
un desarrollo integral entre la cognicion y la emocionalidad, ya que la meta es “Concluy6
que el futuro de los robots acompariantes depende, entre otras cosas, de la capacidad del
robot para incitar el desarrollo y el ejercicio de la empatia del humano hacia el robot,
(...)” (Coeckelbergh, 2011, p. 14) la invitacion es también desarrollar procesos cognitivos

como mecanismo de evaluacion y de creacién de la propia empatia en agentes artificiales.

El segundo se entiende como la decepcion por parte del humano con respecto al robot, ya
que este Gltimo carece de un caracter humano de las relaciones empaticas y sociales en
los mismos términos que el humano para Glaskin (2012), en sentido estricto debemos
recordar que los vinculos y relaciones establecidos entre los humanos y los robots no
pueden ser los mismos que entre humanos, ya que el robot no es humano, por tanto aunque
utilice y desarrolle mecanismos sociales, empaticos y asistenciales que provienen del ser
humano, este agente no lo es, por tanto se utilizaran técnicas y maneras diferentes a las
humanas para brindar respuestas similares a las humanas como la retroalimentacion sobre

las acciones o movimientos del cuerpo.

2.3.3. Robots asistenciales.

Las implementaciones de robots asistenciales que contengan un componente social y
empatico son muy escasas. Sin embargo, existe un estudio (Tapus, 2008) que nos brinda

las herramientas conceptuales necesarias para la exploracion de los robots asistenciales,
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anteriormente hablamos de robots sociables y robot que crean lazos sociales, y si bien
tienen componentes tanto de la socializacion como de la empatia, no constituian un punto
de referencia para los robots asistenciales, ya que su desarrollo es méas social y no

asistencial.

Comenzamos con una definicion de la reaccion empatica manejada por Davis (1983) en
palabras de Tapus (2008) “la capacidad para tomar el rol del otro, adoptando una
perpectiva diferente frente a uno mismo y entendiendo las reacciones emocionales del
otro” (Tapus, A. & Mataric, M. J, 2008, p. 2) aunque es diferente a la nuestra presenta
algunas similitudes una de ella es el rol o la perspectiva “Esto también refiere al rol o
perspectiva tomada.” (Tapus, A. & Mataric, M. J, 2008, p. 2). La reaccion empatica para
Tapus (2008) es vicaria, es decir le pasa a otra persona, pero no a uno, sin embargo, uno
tiende a asimilar las emociones y algunas posiciones de la otra persona, en un nivel
afectivo o de toma de posicién o reaccion emotiva. No obstante, a nivel cognitivo uno
toma una posicion o perspectiva, puesto que es el punto mas sofisticado de la

socializacion.

El sentido vicario de la misma es un punto novedoso dentro de la teoria; sin embargo,
tiene puntos muy distantes con respecto a la definicién de empatia, en especial al nivel de
entendimiento y comprension de las emociones ajenas; mientras para Tapus se basa en
un sentimiento vicario para Hoffman (2002) el desarrollo se centra en un primer momento
en la forma de suscitacion natural de la empatia y posteriormente con un poco mas de
practica un sentimiento vicario y luego uno de simpatia. No obstante, me parece muy
incipiente lo vicario ya que, comporta solo algunos matices primordiales de lo que
significa la empatia, esto puede deberse al hecho de ser una aplicacion demasiado inicial
y corta, ademas es un trabajo en fase experimental y que no conlleva un analisis muy

extenso de la forma de interaccion de este.
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La diferencia entre la forma de interactuar de Hoffman entre las personas aplica en las
formas de suscitacion, mientras para Hoffman estas formas son naturales y sociales, para
Tapus son vicarias “Esta emocion es vicaria, en el sentido en que ni las condiciones que
afectan a la persona que es objeto de empatia, ni sus emociones, tienen algin efecto
directo sobre la persona que empatiza” (Tapus, A. & Mataric, M. J, 2007, p. 2). Es decir

que son las emociones del otro el objeto de analisis de la empatia de la otra persona.

El punto primordial del uso de la reaccion empatica es la capacidad de visibilizar el estado
emocional y fisico del otro por medio de los robots asistenciales, para ello se analizaran

las respuestas fisiologicas de la persona con el fin de delimitar su estado de &nimo:

Comprender el estado interno fisiologico del usuario representa un tema clave en la
robdtica de asistencia social para ser capaz de crear un estilo de terapia personalizado uno
a uno. Alguna de las sefiales fisiologicas propuestas para su uso en interfaces hombre-
maquina (interaccién humano computadora) incluyen conductancia de la piel, ritmo
cardiaco, dilatacion de las pupilas y actividad cerebral y muscular. (Tapus, A. & Mataric,
M. J, 2008, p. 3).

Estas sefiales fisioldgicas permiten recabar informacion fundamental para el tratamiento

personalizado de influencia social, ya que le permite a la A evaluar y conocer de primera

mano la forma en que la persona reacciona a los estimulos externos y el tipo de reacciones

que le provoca una problematica al paciente.

En la aplicacion de Tapus (2007 y 2008) aparecieron dos problemas de indole técnico que
fueron solucionados pero que constituyen un problema técnico y conceptual que esta

presente en casi todos los desarrollos de nivel social:

El primero atafie a la adaptacion al comportamiento del robot:

“La adaptacion del comportamiento es un desafio reconocido en el campo de la robética.
Crear sistemas roboticos capaces de adaptar su comportamiento a la personalidad del
usuario, las preferencias del usuario y el perfil del usuario para proporcionar un protocolo
personalizado, atractivo y motivador es un objetivo desafiante, especialmente cuando se
trabaja con usuarios de poblaciones vulnerables.” (Tapus, A. & Mataric M. J, 2008, p. 3)
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Este problema es de indole técnico, ya que si bien también se presenta en las relaciones
humanas es solventado de manera rapida y natural por el ser humano. A pesar de ello, en
el caso de la IA es un problema que implica una tasa alta de modificacion tanto de la
conducta como de las decisiones de la IA para afrontarlo en el tiempo de interaccion y

recuperacion del paciente.

El segundo problema tiene que ver con las caracteristicas sociales y culturales de la
interaccion humana mas especificamente al espacio social o la distancia en la cual yo
puedo hablar o las conductas culturales que son apropiadas. Este es uno de los retos que
tiene la IA, ya que es necesario que se presente confortable, amigable y seguro para la
otra persona, no puede hacer su interaccion con lejania, pero tampoco con una cercania
que perturbe a la persona, esta problematica es de indole social. Todo esto enmarcado en

unos codigos culturales especificos para la interaccion.

2.4. Condiciones necesarias para la interaccion

De estos tres modelos extraemos las condiciones necesarias para la interaccion entre
humanos y robots. Estas condiciones se manifiestan en los robots especificamente
disefiados para la interaccion humana en rangos tan amplios como la asistencia y la
terapia, para ello el nivel de sofisticacion del disefio y de los componentes de desarrollo

de este deben ser superlativos.

El punto central de este desarrollo son las necesidades basicas sobre las cuales deben estar

enfocados todos los disefios que intenten una interaccién social con el ser humano:

Nos centramos en la interaccion uno a uno entre humano y robot. Especificamente,
describimos robots que exhiben las siguientes caracteristicas “humano-sociales”
Expresar y/o percibir emociones

comunicarse con un alto nivel de didlogo

aprender /reconocer modelos de otros agentes

establecer/ mantener relaciones sociales

usar sefiales naturales (mirada, gestos, etc.)

exhiben personalidad y carécter distintivos
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° pueden aprender/ desarrollar competencias sociales (Fong et al., 2003, p. 4)

En muchos casos este tipo de desarrollos no se han visto en la creacion de robots sociales,
la mayoria de estos se han desarrollado para trabajar sobre alguna de estas lineas
individualmente pero no de manera general y a pesar de ello el avance de los mismos nos
permiten observar caracteristicas y rasgos importantes, el caso mas prominente es la
percepcion y respuesta emocional a través de gestos y su desarrollo por medio de
interaccion directa, otro desarrollo relevante es la identificacion de las emociones basicas
y la interaccién linguistica de algunos dispositivos moviles como el caso de Siri, no
obstante tenemos aun un largo camino para lograr estas habilidades ya que la
investigacion se ha centrado Unicamente en una linea particular o una emocién en
particular, por tanto el desarrollo se debe enfocar hacia la generalizacion de las emociones
y el trabajo enfocado en un desarrollo linguistico amplio y no solo como respuesta a una
peticion.

La meta a la cual llegaria la implementacion de robots sociales seria:

Es fundamental para el éxito de los robots sociales que se establezcan interacciones
cercanas y efectivas entre los humanos y los robots. Por lo tanto, aunque es importante
seguir mejorando las capacidades autbnomas, no debemos dejar de lado la mejora en
relacién humano-robot. El desafio no es Gnicamente desarrollar técnicas que permitan a
los robots sociales tener éxito en tareas limitadas, sino también encontrar formas en las
gue los robots sociales puedan participar de lleno en la riqueza de la sociedad humana.
(Fong et al., 2003, p. 161)
Como se mostro anteriormente existen formas particulares de realizar esta participacion
en una vida social mas plena; debemos enriquecer los vinculos sociales por medio de
mecanismos de creacion de lazo social capaces de establecer una relacion asistencial con
el ser humano, tal como vimos con los robots que imitan las respuestas y las fisonomias

de los animales o de los humanos, estos mecanismos a los que nos referimos son de indole

relacional. En especial en la asistencia amplia de los ambitos emocional y fisico de las
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personas. La manera como la persona demuestra la afeccion tanto negativa como positiva
de su entorno se da por medio de las emociones, sea haciéndolas patentes o intentando
ocultarlas, sin embargo, a las personas del primer circulo de experiencia es mas claro las
emociones que la persona experimenta ya que la conoce de manera méas profunda; la
empatia entonces toma una importancia capital al poder ser un medio para la
identificacion de las emociones relacionadas con la afeccion y por otra parte una manera
para expresar por medio del mimetismo el entendimiento mutuo. Es muy notable que
estas capacidades mucho més sofisticadas no han sido puestas en practica del todo, ya sea
por la poca capacidad de almacenamiento de experiencias o la falta de instrumentos para

identificarlas o por la poca duracion de las interacciones entre el humano y el robot.

La puesta a punto de las caracteristicas de los lazos sociales tales como:

e El robot debe ser capaz de reconocer, comprender e interpretar el estado emocional
del otro (expresion y /o reaccién emocional creada por una situacion especifica);

e El robot debe ser capaz de procesar y expresar sus emociones utilizando diferentes
modalidades (voz, expresiones faciales y movimientos gestuales y corporales);

e Elrobot debe ser capaz de comunicarse con otros (la comunicacion se considera parte
de cualquier definicidon de empatia (Keefe 1976));

e El robot debe ser capaz de tomar una perspectiva. (Tapus A. & Mataric M. J, 2007,

p. 2).
El desarrollo de estas capacidades permitira la profundizacion del lazo social y por ende
el entendimiento de las mismas dindmicas en las relaciones entre humanos, a su vez
ampliard el panorama para otros tipos de interaccion sin que medie un interés particular.
En una socializacion madura encontraremos un desarrollo reaccion empéatica mas
profunda, para ello se hace necesario una mayor interaccion entre el humano y el robot,
a medida que esta Ultima se dé podremos caracterizar las diversas formas de socializacién
con respecto al humano. En un primer momento el reconocimiento de las emociones, la
modulacion y comunicacion de los intereses y la toma de perspectiva nos permitira

entablar una relacién social que derivara en una asistencia y en un nivel mas alto en una
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empatia consistente y necesaria para el desarrollo tanto de las terapias como de la vida en
general, el nivel empético aunque estd esquematizado en niveles superiores de la
sociabilidad también est4 presente en los niveles de conocimiento y reconocimiento del
otro, por ende ayuda a formalizar y consolidar las relaciones sociales tanto en el primer

nivel del circulo de experiencia como en el segundo.

2.5. Conclusiones

Existen aplicaciones de la IA que requieren de interaccion con humanos, en especial las
que tienen un dominio de tarea que implica este tipo de relacion. Tales como la compafiia,
el apoyo social y el cuidado. Estos tipos de relaciones entre humanos y robots no han sido
profundizados mas que en una parte muy pequefia, existen robots que han utilizado algun
tipo de relacion entre los seres humanos y otros seres, como Aibo, otros se han enfocado
en brindar informacion de lugares inaccesibles o simplemente comunicar y realizar una
tarea en especifico. Otros robots se han enfocado tnicamente en explorar qué habilidades
se necesitan para la sociabilidad, en algunos casos se utiliza unas emociones y en otras
solo se basan en respuestas predeterminadas. Por ultimo, se encuentran los robots
asistenciales que poseen la capacidad de socializacion y estan fundamentados en la
empatia como capacidad para imitar y comunicar emociones. Sin embargo, no se han
desarrollado robots cuidadores que brindan tanto las capacidades sociales, como
asistenciales del cuidado médico. Lo asistencial, y por lo tanto el apoyo social, deben ser
de indole empético, ya que nos permite por medio de mecanismos sociales y psicoldgicos
promover una mejor calidad de la salud, la terapia y en Gltimo punto la rehabilitacion de
agentes humanos. Esto a partir de una amortiguacién del estrés por medio de procesos
emocionales, sociales y empaticos que promuevan la creacion de lazos sociales y la
interaccidn activa entre humanos y robots, siempre desde una perspectiva no invasiva y

por supuesto no violenta.
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3. Laempatia
“(...) Sabemos que se trata de una respuesta primaria automatica, la
reaccion conocida como verglienza o rubor, ante un estimulo que sacude en

lo moral la conciencia del sujeto.” (Dick, 2016, p. 64)

Este capitulo inicia con el analisis de la empatia en contextos de interaccion humano, se
muestra cuales son las caracteristicas primordiales del concepto y adicionalmente se da
énfasis en los procesos que nos permitan la interaccion entre humano y robot, por ultimo,
observaremos las propuestas de implementacion de la empatia en robots asistenciales,
cuéles son las falencias y retos por venir. El objetivo de este capitulo es mostrar que la
empatia es un factor psicoldgico importante para la interaccion entre humanos y con ello
analizar los puntos importantes en los cuales los robots asistenciales estaran inmersos,
por eso para resolver las limitaciones de la IA, en cuanto al apoyo social y al cuidado, es
necesario incorporar en el disefio de robots asistenciales, ya que estos tienen como motor
la interaccion entre dos entes, en este caso uno humano Yy otro artificial, con el fin de
proporcionar una recuperacion satisfactoria y un cuidado fisico y mental del paciente.

Este Gltimo seria entendido como el dominio de tarea de los robots asistenciales.

3.1. Definicion de Empatia

La empatia se ha definido como un motivador prosocial por parte de Hoffman, (2002) el
cual promueve la interaccion de pares y destaca por ser un formador de sociedad.
Adicionalmente en el &mbito de la IA ha sido analizado por Tapus A, & Mataric M. J
(2008), por Fong et al (2003) y por Glaskin (2012) Se puede decir que es la capacidad
bésica en la sociabilidad, ya que implica entender el estado animico, social y emotivo de
las personas; en el campo de la robdtica asistencial esto es clave para interactuar con la
persona a la cual se va a prestar el servicio, ya que permite tratar de manera mucho mas

asertiva al paciente.
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Antes de ahondar en el concepto de empatia es necesario aclarar que, en el caso especifico
de la 1A, se dan encuentros morales del tipo espectador inocente y transgresion virtual,®
las razones por las cuales se dan estos encuentros son, en primer lugar, porque la empatia
al tener suscitadores primarios del orden del aprendizaje y de la interaccion permite un
encuentro en el cual la IA sea inocente de la situacion acontecida a la victima, es decir,
sin tener competencias morales en la causal del contratiempo fisico o emocional.

Un primer intento de abordar el tema son las tres leyes de la robdtica:

Las tres leyes de la robdtica

1. Un robot no debe dafiar a un ser humano, por su inaccion, dejar que un ser humano
sufra dafio.

2. Un robot debe obedecer las 6rdenes que le son dadas por un ser humano, excepto
cuando estas 6rdenes se oponen a la primera ley.

3. Un robot debe proteger su propia existencia hasta donde esa proteccion no entre en
conflicto con la primera y segunda ley. (Asimov y Bosch Barrett, 2004)

Estas leyes son reconocidas como una premisa fundacional de la robdtica por Boden
(2017) y Malle (2016) lo que se busca sin embargo es la relacion no violenta del robot y
el humano. Estas reglas serian utilizadas para la creacion de robots, mas que para imbuirse
en la arquitectura de la IA. De manera clara lo que se busca es analizar el caso de la
empatia en encuentros morales de espectador inocente, es decir la IA no provoca ningun
tipo de agresion o transgresion®. Es por ello por lo que debemos mirar puntos de desarrollo
primario y en un segundo momento incluir algunos conceptos o modelos de la misma

transgresion o los guiones morales®, esto con el fin de que por el proceso cognitivo se

3 Cuando hablamos de espectador inocente nos referimos a que la persona no es responsable de la afliccion
0 de las emociones que siente la otra persona; en el caso de la transgresion virtual nos referimos
especificamente al caso que se dé una transgresion, pero de manera imaginativa, es decir la persona piensa
que produjo una agresion o afeccion en las demas personas.

4 Como dijimos esta transgresion es de indole virtual, lo virtual lo definimos como la capacidad de poder
imaginar una situacién que pueden acontecer y las consecuencias y causas de estas imaginaciones, en
términos mucho mas concretos es un sistema de procesamiento de un tipo de informacién en este caso
informacion hipotética pero también informacion posible y muy probablemente acertada.

> Los guiones morales serian entendidos como aquellos protocolos que se utilizan en una interaccion con
otro agente y constituye una accion que se realiza periodicamente. Por ejemplo, si yo cada vez que alguna
persona llora me alejo o por el contrario le brindé apoyo esto se convierte en una tendencia de mi
personalidad, si ademas siempre sigo una determinada manera de proseguir se convierte en un guion. Por
ejemplo, siempre que alguien se siente mal le brindé unas palabras de &nimo.
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entienda la posibilidad de la transgresion. Esto se convierte en primordial para la
interaccion humano y robot, ya que establece que el contacto debe ser constante y por
otro lado debe estar acorde a un proceso de suscitacion de sentimiento mas no de reglas
impuestas en €l; lo que llevaria a que sea méas aceptable y similar a los humanos.

La empatia es definida por Hoffman como “La participacion de unos procesos
psicologicos que hagan que los sentimientos de una persona sean mas congruentes con la
situacioén de otra que con la suya propia.” (Hoffman, 2002) esto implicaria, sin lugar a
duda, poner en primer lugar al otro que, a uno mismo, esto formaria un lazo prosocial mas
fuerte y al implicar, no una sino muchas afecciones y sentimientos, estariamos en
condiciones de entender y ayudar a la persona de manera clara y profunda mas que una
solo realizar una accion enmarcada en la mera imitacion de sentimientos. Por ello el punto
de partida de anélisis de Hoffman (2002) de la empatia, como una emocién compleja, es
la afliccion empética, que es definida como la afliccidn que siento por la situacién en que

el otro se encuentra.

La empatia se refiere a la experiencia involuntaria, en el momento contundente, del estado
emocional de otra persona en lugar de una respuesta mas pertinente y apropiada a la
propia situacién real. La emocion se provoca ya sea por sefiales expresivas que reflejan
directamente los sentimientos del otro o por otro tipo de sefiales que transmiten el impacto
afectivo de los eventos externos en él. (Hoffman, 1994, p. 10)
Esto también estableceria que, aunque los intereses egoistas estuvieran presentes en su
mayoria, se aseguraria que la persona actuaria primero para aliviar la dolencia ajena y que
esta implicaria, a su vez, una gratificacion interna. Si nos fijamos bien, la empatia esta
ligada a una sensacion que se da como gestante de lazos sociales, ya que al preocuparse
por el otro, se crea un vinculo que une al otro entorno al marco social, adicionalmente
este &mbito de ayuda es el campo de servicio a los demaés; por ejemplo, tendemos a

compadecernos de alguien afligido, de su tristeza y afligirnos por situaciones anteriores

tanto en nuestra vida como en la vida ajena que nos recuerden ese alguien., también surge
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el caso en que la emocion suscitada es de otro tipo, por ejemplo, me alegro por la
aprobacidn del proyecto de grado de un amigo, en este caso se siente alegria por los logros
alcanzados por nuestro compafiero; es decir, que esta afliccion no es Gnicamente tendiente
a emociones negativas de la persona, sino que de manera méas fuerte estd ligada a

cualquier emocién sentida por la persona con la cual empatizo.

Este tipo de encuentros no son azarosos, de hecho, son la mayoria entre miembros de la
misma especie y de un circulo social primario, teniendo en cuenta que de manera natural
los seres humanos tienen deseos egoistas que se quieren satisfacer de la manera mas
rapida posible, se dan encuentros en los cuales alguna persona sufre una afliccion ya sea
por la pérdida de algo querido o simplemente por el hecho de no poder tener aquello que
se desea. En el caso especifico de la IA es que esta no estaria en el &mbito de una
interaccion de iguales, sino en el ambito del cuidado. En su mayoria la IA estaria en
contacto con sujetos que ya emplean una cierta capacidad empatica de manera mucho
mas madura, no obstante, se hace necesario que esta siga un proceso similar al del
humano, es decir, que por medio de unas interacciones con humanos y con su entorno

logre suscitar valoraciones y configurar sus propios medios de suscitacion de empatia.

3.2. Formas de suscitacion empatica

El nlcleo de la empatia radica en el concepto de afliccion empdtica, la cual vemos
presente en su mayor medida en la infancia, “Los nifios comienzan a entender la
moralidad en términos de deber, restriccion y reciprocidad, y se vuelven mas sensibles a
la informacion sobre las intenciones subyacentes al comportamiento.” (Cushman y
Young, 2009). Esta informacion, es captada mediante muchas vias de acceso, gracias a
las formas de suscitacion de indole automatico se genera unas respuestas especificas,

entre ellas esta la reciprocidad y la reaccion ante las situaciones y emociones del otro.
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Este tipo de reaccion es una constante en la relacion social de las personas; se suscita en
la infancia y se desarrolla a través de la adolescencia para que en la adultez se practique
de manera activa. Esto no quiere decir que se practique en todas las situaciones, sino que
el discernimiento de la situacion y la decision del propio sujeto juegan un papel central

en el caracter activo de la empatia.

Los ambitos de suscitacion de empatia son variados, pero las formas son muy limitadas;
para Hoffman, (2002) son en especial cinco formas, la primera es el mimetismo, la
segunda es el condicionamiento, la tercera es la asociacion directa, la cuarta es el lenguaje

y la quinta es la posicion en el lugar del otro.

Analizaremos, para este proyecto de investigacién, solo dos &mbitos de suscitacion de
empatia: mimetismo y lenguaje; ya que los otros tres ambitos de suscitacion utilizados
por Hoffman, a saber, condicionamiento, asociacion directa y posicion en el lugar del
otro, corresponden a un desarrollo personal de la experiencia empatica de los humanos,
esto refiere a los estados internos y de experiencia que el sujeto ha adquirido a través de
la vida. EI mimetismo y el lenguaje son formas de suscitacion que manifiestan practicas
empiricas las cuales, a diferencia del condicionamiento, la asociacion directa y la posicion
en el lugar del otro se desarrollan externamente, por tanto, son formas de expresion de la
empatia y la manera como otras personas pueden conocer los estados emocionales, asi

como las respuestas asociados a estos estados.

3.2.1. Mimetismo

El mimetismo, como mecanismo de suscitacion de empatia y la ejecucion de diferentes
mecanismos de orden corporal como la imitacién de los gestos, la voz y el semblante de
la persona. Para Hoffman (2002) es claro que estos rasgos psicoldgicos estan presentes

desde la nifiez y permiten comunicarme con el exterior y asi mismo reaccionar al estimulo
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externo. Esta el caso del llanto reactivo infantil, este es el llanto que poseen los bebés
cuando escuchan a otro llorar, como vemos no hay una afectacion real para este bebe tan
solo un estimulo externo. Estas respuestas naturales de imitacion surgen por el amplio
rango de sociabilidad que poseen los seres humanos. A raiz de esta respuesta natural causa
modificaciones emocionales tanto en la persona como en el otro. Es necesario que los
robots imiten estas emociones para que puedan brindar tanto una comprension de las

sensaciones de las personas como un apoyo Y cuidado a las dolencias del paciente.

Es necesario que la 1A también cuente con la capacidad de imitacion de los gestos,
semblante y tono de voz de la persona. Esto con el fin de identificar los sentimientos y
las reacciones de la persona con respecto a la situacion. Si bien puede ser de manera
mucho menos rigida y mas flexible que la humana, es necesario gque este refleje que ha
entendido el sentimiento del otro, la manera mas facil es la imitacion, ya que constituye
un elemento natural y automatico del ser humano, lo cual permitird utilizar esta
inclinacion natural de la imitacion en favor del robot. Por tanto, es necesario que este
refleje algun tipo de emocion por medio fisioldgicos, es decir mediante gestos y
modulaciones de voz que permitan a la persona entender que la IA estd comprendiendo
su emocion y que de alguna manera esta intentando ayudar; esta necesidad en el &mbito
del servicio es esencial. Este primer paso es neuralgico para el tratamiento de una

enfermedad, asi mismo para atender una peticion cualquiera.

El movimiento imperceptible de los gestos y su velocidad de imitacidn y reaccion no se
compara con el tardio proceso de asimilacion de la emocion causada por el estimulo; por
ejemplo, al ver a una persona reir, nosotros reimos y en segundo momento reflexionamos
qué es divertida la situacion, este proceso no se puede dar en el mismo momento, si bien
tenemos la inclinacion a reirnos de unas determinadas acciones, muy pocas veces

reflexionamos sobre las mismas. Eso implica que hay una emocion involucrada y ya sea
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por contexto o por comunicacién verbal, llegamos a conocer esa reaccion y el motivo, asi
mismo que asimilamos de manera imitativa y a su vez sentimental la situacion corporal

de la persona afectada.

Existen pues un conjunto de emociones primarias que estan presentes en las personas por

medio de rasgos psicologicos establecidos de manera general tales como:

cuidado/dario (preocupacion por el sufrimiento de los deméas con bondad y compasion);
justicia/reciprocidad (concierne al trato injusto, el engafio y nociones mas abstractas
como la justicia); lealtad al grupo (preocupacion relacionada con obligaciones al
pertenecer a un grupo: lealtad, auto sacrificio por el grupo y vigilancia contra la traicion);
autoridad/respeto (hace referencia al orden social y a las obligaciones de las relaciones
jerarquicas: obediencia, respeto y cumplimiento del deber); y pureza/santidad
(preocupacidn relacionada con el contagio fisico y espiritual: castidad, salubridad y
control de deseos) (Echeverri Alvarez, 2016, p. 453) .
Este problema de la suscitacién de sentimientos por la posicion, la entonacion o los
gestos de la personas, puede ser tratado por medio de esta utilizacion de sentimientos base
que me permite de manera simple expresar un sentimiento particular; es decir llorar por
tristeza o reir por alegria, esto es claro para la persona que esta frente a la 1A, ya que esta
persona tiene un desarrollo en este &mbito, pero en el caso de la IA, es mas dificil para
ella poder discernir el sentimiento especifico de la persona, como digo puede dar una
aproximacion al sentimiento, pero es necesario un entrenamiento previo que por un lado
le dé una base de datos que le sirvan para valorar la situacion y adicionalmente que le
sirva como aprendizaje para ampliar la gama de emociones y de interacciones, esto hara
gue en un momento dado que preste el servicio a una persona, la IA esta preparada para
una gran gama de emociones y pueda responder de manera mucho mejor para que la
rehabilitacion o el servicio de la persona sea mas efectivo. Del mismo modo se necesita

generar una relacion social entre la 1A y el humano, para ello se necesita de la interaccion

en largos periodos de tiempo.
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Estos sentimientos como vemos generan una conexion social ““...puede que el mimetismo
no solo sea otro mecanismo de suscitacion empatica que predispone a la gente a ayudar a
los demas, sino también un medio directo de apoyarlos y consolarlos.” (Hoffman, 2002,
p. 48) podemos ver que de manera clara se propicia un &mbito prosocial es decir de
desarrollo de redes sociales necesarias para la persona, esto sin lugar a duda en un punto
interesante y en dmbitos de auxilio social, desde la salud o la asistencia social, esto
comienza con la mimetizacion de las personas, por lo que es una competencia de suma
importancia. Mas no se queda alli, sino que de manera clara va hacia el auxilio de las
personas ya que esta intimamente ligado con la afliccion. “En otras palabras, la imitacion
tiene una funcién de comunicacion social” (Tisseron et al., 2015) ya que de manera clara
se estd comunicando un sentimiento, aunque este se da por un medio diferente al lenguaje
hablado o escrito, se da por medio de la postura corporal o los gestos y la otra persona al
imitarlos y sentirlos capta un mensaje el cual esta codificado en este semblante y esta
postura; como en la comunicacion tenemos un mensaje el cual emite un sujeto y recibe y
entiende otro. La razon para crear estos robots con la capacidad de imitar emociones es
que el apoyo social se basa en la transferencia de emociones de un agente a otro, por tanto
se hace vital para los robots asistenciales poder imitar y responder a las emociones que se
le intentan transmitir por medio de la interaccion y ya que lo que buscamos es crear un
lazo social que nos permita tratar a un paciente la empatia como forma de interactuar y
manera de contribuir con esta tarea. Esto resultara en un robot que brinde apoyo y cuidado
tanto fisico y emocional, con el cual puedo mostrar unas emociones y obtendré una

respuesta empatica que motivara en una mejor recuperacion.

De manera clara se ve en la manifestacion del estrés por sufrir una enfermedad, para
(Thoits, 2011) este estrés se manifiesta con aumento de los latidos del corazén, sudoracion

de las manos y un aumento de la presion arterial, lo cual puede ser medido por una IA. El
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quid del asunto es tener la informacion emocional por medio del mimetismo el cual nos
proporciona ademas de la sensacion fisica de la situacion un estado mental y emocional
del sentimiento ajeno. Lo cual le permite a la IA intervenir de manera puntual sobre la
situacion emocional de la persona por medio del apoyo social. La empatia como
comprension de la situacion y ayuda al paciente, la creacion de lazos sociales por medio
de la interaccion, el auxilio gestual y la asistencia en términos de cuidados se pueda

subsanar las secuelas emocionales y permitir una mejor recuperacion fisica.
3.2.2. Ellenguaje

El lenguaje es un modo de establecer un contacto con el mundo como lo esquematiza
Rowe y Goldin-Meadow, (2009) primero desarrollamos un lenguaje no verbal y en una
etapa mas madura producimos el habla, sin embargo, el lenguaje también es un modo de
suscitacion® de empatia. Para Hoffman, (2002) nos permite compartir nuestras
experiencias y nuestros sentimientos, si bien podemos comunicar la experiencia que
vivimos, por ejemplo, tristeza, es indispensable poseer otro tipo de modos de suscitacion
para comprender en su totalidad la situacion del otro. Para nuestro interés solo
trabajaremos con el lenguaje de manera no verbal que se maneja por medio de la imitacién
y el lenguaje hablado y escrito que nos brinda la informacion adyacente sobre la condicién

del paciente.

Por un lado las palabras asociadas con emociones nos brindan una particular y Unica
manera de centrar el sentimiento de las personas a nuestro alrededor, es decir si yo digo
que estoy feliz, cualquier persona sabra que eso implica un sentimiento asociado con la
felicidad, en el uso cotidiano se vuelve genérico y dependiendo tanto de la informacion

que se tenga de mi, como la aproximacion por medio de la suposicion del semblante y del

& Un modo de suscitacion se refiere a una manera por la cual se produce la empatia en otra persona, por
medio del mimetismo y el lenguaje una persona puede originar una respuesta empatica en otra.
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tono de voz, asi como la asociacion de las historias pasadas del lector, implicaria una
toma de posicion particular por parte de este ultimo. Se puede decir que el problema
seméantico y semidtico del lenguaje seria un problema muy complejo, sin embargo,
desarrollos actuales como lo es Siri o inclusive Google Assistant’ nos permiten entender
que es posible una relacion linglistica, aunque de manera muy breve, entre humano y

robots.

El lenguaje en este caso se configura como una parte importante del desarrollo de la 1A
porque es la manera como se configura la mente humana y adicionalmente se comunica
hacia el exterior "(...) el lenguaje publico proporciona a la mente todos los recursos
textuales que necesita un dispositivo de reconocimiento de patrones.” (Clark, 1999, p. 28)
el lenguaje por su caracter representacional es el bastion de los robots ya que necesitan
de representaciones. Si bien es posible que estos problemas sintacticos y contextuales
sean demasiado complejos para poder solucionarlos, las Ultimas técnicas de
reconocimiento de patrones y la agilidad y versatilidad de la IA es capital para
solucionarlos. Asi mismo, es cierto que el lenguaje necesita de un procesamiento
lingliistico dotado de representacidn para poder manejar la informacion suministrada y
dotarla de sentido tanto para la IA como para el usuario. Por ello se hace necesario un
trabajo de complemento entre una vision organizativa para dotar de robustez al lenguaje
y las representaciones necesarias para dotar de fluidez y descentralizacion a las funciones
gue no necesitan una carga tan pesada de representacion como en el caso del

desenvolvimiento y los analisis fisicos.

Estos modos de suscitacion empatica desarrollan una cualidad necesaria para la empatia,

esta es la imaginacidn; esta imaginacién esta asociada con la creacién de simulacros o

7 El cual es una IA de procesamiento de lenguaje natural.
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ficciones que me permitan vislumbrar un posible curso de eventos, esto implica, imaginar
las acciones, sensaciones y modos de actuar de las personas, también, los diversos modos

de responder a los estimulos presentados por estos simulacros.

Esta imaginacion se encuentra dentro de los limites tanto de situaciones vividas, como de
la informacion que se tenga de la persona en cuestion, es decir que de manera clara y
normativa nos quedamos en un universo de cosas posibles con una persona particular,
esta experiencia imaginativa por tanto, estaria en consonancia con la realidad y por ende
implicaria un desarrollo normal tanto de los modos de suscitacion empatica, como su
posterior desarrollo en procesos mucho mas estilizados cognitivamente; con ello vemos
que el lenguaje en toda su envergadura nos brindaria una manera de dar una informacién
acerca de mi sentir, al escribir, al decir y posteriormente al comunicar con otras personas
estos y muchos tipos mas de interacciones emocionales me brindan la capacidad de

aumentar el nivel de comprension de la situacion por parte de las demas personas.
3.3. Elementos emotivos y cognitivos

La accion moral® es evaluada desde el pensamiento moderno hasta nuestros tiempos y

permite una correcta interpretacion de las acciones de los humanos

La filosofia restringe sus respuestas a tres tipos de aspectos: 1) la de los internalistas,
guienes consideran que los juicios morales son los que motivan la accion, en una posicion
directamente derivada de Kant (1761/1961). 2) La de los externalistas, quienes
concuerdan con Hume (1739/1981) en que hay un deseo 0 una pasion que mueve a la
accion moral, mientras que los juicios son incapaces de hacerlo. 3) Una mezcla de las dos
anteriores. (Villegas de Posada M. C, 2004, p. 27)

En las relaciones humanas por tanto se necesitan caracteristicas emotivas y cognitivas
para realizar una accion. Los elementos constitutivos de la perspectiva internalista son los

juicios morales y los de la perspectiva externalista son las emociones. En este caso

& Me refiero aca al actuar que se da en una situacion y que puede ser valorada desde la ética como buena o
mala. Para el analisis nos interesa que sea una accion que acarree beneficios para la persona.
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tenemos que el juicio moral se basa en un analisis de la informacion dada y una toma de
posicion de este. En el caso de las emociones son en su mayoria reacciones fisioldgicas a
la situacion presentada, es decir se basa en el lenguaje producido con el fin de expresar

un determinado estado.

En este punto observamos que la empatia es necesaria en ambos dmbitos ya que
constituye una forma de entender y manejar las emociones ajenas y por otro lado nos
permite conocer con mas profundidad el tipo de procesamiento especifico que se hace a

las situaciones que le suceden al paciente

También hemos comenzado a caracterizar estos sistemas a un nivel mas computacional,
hasta ahora hemos considerado las propiedades generales de dos procesos diferentes que
dan forma al juicio moral: un proceso deliberado y esfuerzo que explica casos especificos
de principios abstractos explicitos, y un proceso rapido y automatico de juicio moral que
genera respuestas afectivas a casos especificos sobre la base de procesos mentales
inaccesibles para la reflexion consciente. También hemos comenzado a caracterizar estos
sistemas a un nivel mas computacional, especificando el contenido de sus reglas morales:
Un principio general que favorece los comportamientos de bienestar-maximizacion
parece estar respaldado por procesos cognitivos controlados, mientras que un principio
gue prohibe el uso del dafio como un medio para un bien mayor parece ser parte del
proceso que genera respuestas emocionales intuitivas. Concluimos recurriendo a una
pregunta crucial y sin respuesta: ;Como se nos mete estos principios en la cabeza?
(Cushman, Young y Greene, 2010, p. 12).

Precisamente la respuesta puede ser abordada desde ambito de la empatia, ya que los
principios aqui vistos son en su mayoria desarrollados en las primeras fases del desarrollo
de la empatia segun Hoffman, (2002) estas fases son la egoistas y cuasi egoistas de la
empatia, por un lado el principio que trata sobre la maximizacion del bienestar se da tanto
en el punto de la otra persona como en el punto de la persona que reacciona
empaticamente, en este caso se ve que el desarrollo empatico se da en torno a intentar
aliviar o auxiliar al otro, en un principio como si eso me ocurriera a mi, en este punto
vemos que uno de los principios empaticos es la maximizacién del bienestar o el generar

el mismo en algun punto; en el principio que prohibe el dafio como el medio para un bien
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mayor, el cual es aliviar una afeccidén y no generar mas dafos, puede que se vea que si
hago dafio a alguien es negativo, sin embargo en algun punto es ineludible hacerlo, pero
no es lo mismo hacerlo con la intencion de que se estd haciendo dafio y otro es no tener
conciencia de ello, en un principio no se tiene que pensar el dafio como algo pernicioso,
sino como una consecuencia del lazo social, por ende se intentara no causar este dafio y
por otro lado tratar de aliviarlo cuando se presenten. La relacion entonces entre la accion
moral y la empatia es de constitucion de principios mentales que nos permiten discernir

sobre las decisiones morales.

Estos dos principios estan ligados a la empatia, ya que apuntan a principios fundacionales
de la propia definicion de la empatia y por ende tienden a complementarse con una visién
moral de la realidad y con un marco mucho mas general, otros conceptos relevantes en la
constitucion de los procesos de decision moral, tanto empaticamente como en el modo de
valorar seran, el sentido de la relevancia® y por otro lado la respuesta emocional y
cognitiva con respecto a la decision moral esta respuesta emocional tiende a producirse
de manera automatica y con mecanismos de suscitacion iguales a los de la empatia, por
otro lado el proceso cognitivo asociado a estas respuestas son de caracter reglamentario
y en otros puntos son del tipo de analisis de situacion y también de argumentacién con
respecto a las decisiones tomadas. En el caso de los mecanismos automéaticos comportan
un gran componente intuitivo y en el caso de procesos que conllevan una decodificacion,

modificacion, descifrado e imaginacion son de hecho més cognitivos.

Segun el curso de accion de lo moral el resultado son en reglas y principios "(...) los

elementos basicos son reglas y principios que interactlan entre si de acuerdo con reglas

9 El sentido de relevancia nos permite resolver en qué orden o bajo qué parametros se ofrece una solucion
0 una decision moral, ya sea siguiendo un patron o sesgo o no. Cabe resaltar que no siempre surgen un solo
dilema moral, es decir en la vida normal se requieren respuestas rapidas y lo suficientemente buenas para
satisfacer el requerimiento; en la mayoria de los casos no es uno sino varios problemas morales que surgen
alavez.
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y principios supra ordenados" (Blasi, 1980, p. 335) este resultado no es matematicamente
computable ya que me presenta variables que no son de mi entera prevision y
entendimiento; por un lado se me presenta factores fisicos, por otro factores personales
de otras personas que me generan tanto un reto a nivel cognitivo como a nivel emocional,
sin embargo dentro de todo esto si hay caracteristicas claras que puedo dilucidar, una de
ellas son reglas socialmente aceptadas y personalmente satisfechas que las personas
ponen en practica en su desenvolvimiento social, tal es el caso de reglas juridicas o de
valores que me hacen actuar de una manera o de otra; este desarrollo del juicio es
compaginado por la empatia en cuanto a nivel informativo acerca de las motivaciones
personales y de la manera como las personas reaccionan a estimulos emocionales de otras

personas.

3.4. Propuestas que incorporan la empatia en robots asistenciales

Del parégrafo anterior se desprende que la accion moral de los humanos se basa en
intuiciones y en reflexiones sobre los sentimientos propios y ajenos de la accion. Esto es
importante porque permitiria ver que la empatia como promotor social esta intimamente
ligada a las emociones expresadas por las emociones automaticamente generadas y en un
segundo punto un analisis cognitivo de la situacion en el que intervienen el lenguaje como

medio de comunicacion y medio de evaluacion de la situacidn generada.

Es claro que el desarrollo de robots no se da en términos humanos, pero si en el campo
de accion de estos robots, ya que trabajan directamente sobre decisiones morales y
médicas en los humanos. Para ello reflejaran las emociones por medio del mimetismo y
por otro lado utilizarian el lenguaje para brindar un mayor apoyo fisico y emocional. El
campo de desarrollo se basaria en estas dos facultades para brindar una experiencia

empatica que recaiga en la interaccion y reaccion del humano.
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El desarrollo de competencias morales y éticas como lo plantea Malle (2016) se refiere a
los problemas asociados a la relacion entre humanos y robots. Uno de los puntos
primordiales es que los robots necesitan desarrollar ciertas capacidades dependiendo del
dominio de tarea que se establezcan. El problema es que no podemos saber a ciencia cierta
cuales son todas las capacidades inmersas en la interaccién moral de los seres humanos.
Para ello seria necesario una mayor investigacion acerca de los limites y las limitaciones
asociadas a la creacion de robots asistenciales. Sin embargo, una parte primordial de la
discusion discurre en el hecho de que, si deben tener algun tipo de desarrollo ético, pero
tanto por la especificidad de la tarea como por la incipiente investigacion y desarrollo en
la materia alin no es necesario ponerlo en un caracter restrictivo. El camino para seguir
seria el analisis de las aplicaciones y las respuestas basicas de los humanos a esas

respuestas.

El desarrollo de robots asistenciales que contengan empatia posee el mismo problema, la
definicion de esta no se profundiza, como lo vimos en el anterior capitulo en el paragrafo
sobre robots asistenciales, solo se tiene como una habilidad de imitacion de emociones y
nada mas. Se plantea pues la imitacion de las emociones primarias de las demas personas,
sin un contenido en la accion de ningun tipo. Para Coeckelbergh, (2011), Fong et al.,
(2003) y Glaskin, (2012) la empatia es primordial para el desarrollo emocional y social
de los robots ya que permitiria la interaccion. Sin embargo, contiene problemas tanto
técnicos como procedimental que entorpecen el desarrollo de estas tecnologias. En el caso
especifico de los problemas técnicos estos seran solucionados con un mayor desarrollo
tecnoldgico, con base en la necesidad de crear méas capacidades computacionales para
solventar las diferentes actividades que los robots desarrollan. En el caso de los problemas
de orden procedimental se necesita un mayor desarrollo en los componentes necesarios

para la socializacién y la comunicacion de las emociones humanas. El problema radica
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en la multiplicidad de los conceptos emocionales y comunicativos de la vida psiquica de
las personas, ya que no se ha logrado identificar como y donde se originan estas y como

se pueden replicar en un ser artificial.

El centro del desarrollo de este trabajo se basa en la tendencia a la antropomorfizacion de
los objetos a su alrededor “La investigacion asociada al aspecto externo o social de las
emociones esta especializada en la construccién de robots que aprovechan la tendencia
humana hacia el antropomorfismo para facilitar las relaciones emocionales y empaticas
entre agentes roboticos y humanos.” (Damiano, Dumouchel y Lehmann, 2015) esta
ventaja puede ser aprovechada en beneficio de la creacion de emociones positivas hacia
el robot asistencial, eso por medio de la muestra de comportamientos o conductas que
representan una manifestacion de emociones por parte del robot y su constante
comunicacion con el ser humano. Esto me permite crear un lazo de cuidado y
socializacion por medio de esta tendencia natural a dotar de cualidades humanas a objetos

que no la poseen, pero si la pueden manifestar.
Uno de los problemas asociados a esta tendencia se llama valle inquietante

Segln esta conjetura, un robot, con el fin de producir una sensacion de familiaridad en los
seres humanos, debe tener algunas caracteristicas similares a ellos; de todos modos, cuando
esta semejanza con los seres humanos se vuelve demasiado grande, su efecto positivo se
invierte, y el agente robético es percibido como una criatura preocupante, de alguna manera
"monstruosa”. (Damiano et al., 2015, p. 9)

Este problema es solucionado intentando dar formas zoomorficas o con la figura del
androide, sin embargo, debemos tener en cuenta que el robot no tenga muchas
caracteristicas humanas que excedan el dominio de tarea y que no cumplan una funcion
especifica. Para Fong et al., (2003) la linea principal de desarrollo de los robots que sean
sociables es poder interactuar con el humano de manera fluida, para lo cual requeriran de

una aceptacion primaria del mismo, en segundo punto crear un lazo social con el mismo
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y por ultimo reforzar, aceptar y responder a los estimulos que éste comparta con el

humano.

Por ultimo, la empatia seria utilizada como un mecanismo para poder interactuar y
solucionar una problematica en la persona, esto no quiere decir que el robot sienta
empatia, ya que nuestro objetivo es que el humano la sienta, pero el robot sélo aparenta
tenerla. “Concluyé que el futuro de los robots acompanantes depende —entre otros
criterios— de la capacidad del robot para invitar al desarrollo y ejercicio de la empatia
humana hacia el robot, en particular de la empatia como sentimiento, que esta
condicionada a la duplicacion de vulnerabilidad” (Coeckelbergh, 2011, p. 14) Este
desarrollo se da por las limitaciones bioldgicas y de representacion de los robots con
respecto a los humanos, ya que no son las mismas y por ende no se desarrollan igual.
Aunque no sabemos a profundidad cémo se desarrolla la empatia, para ello tomamos estas
hipétesis socioldgicas y las ponemos en préctica.

Puede que los robots tengan estados internos similares o equiparables a algun tipo de

emocién, pero ello no implica que sean similares o iguales a las que siente un ser humano,

El corolario l6gico de esta perspectiva es que, si el robot tuviera sus propias emociones, 0
algo que entendemos como anélogo a una emocion, entonces también llegaria a tener sus
propios "sentimientos”, o algo que podriamos considerar analogo a los sentimientos. (Glaskin,
2012, p. 81)

Para ello necesitamos investigar como se desarrolla una interacciéon a largo plazo de

robots asistenciales que tengan empatia.

La importancia de la empatia como motivador pro social, capaz de brindar una amplia
gama de informacion fisica y psicoldgica, asi como su importancia en el desarrollo de
principios y motivaciones de la accion moral nos permite indicar que brindaria una
formula para solventar las limitaciones en los robots asistenciales que identifique, ya que

la meta del apoyo social requiere de la creacion y consolidacion de una comunicacion y
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un lazo social que la aplicacion de la empatia como motor de la accién moral podria

brindar.

3.5. Conclusiones

En el capitulo anterior examinamos que existen aplicaciones de la 1A que requieren de
interaccion no violenta con humanos. Tales como la compafiia, el apoyo social y el
cuidado. Lo asistencial y por lo tanto el apoyo social deben ser de indole empético, ya
que nos permite por medio de mecanismos sociales y psicolégicos promover una mejor
calidad de la salud, la terapia y en Gltimo punto la rehabilitacion de agentes humanos.
Esto a partir de una amortiguacion del estrés por medio de procesos emocionales, sociales
y empaticos que promuevan la creaciéon de lazos sociales y la interaccion activa entre
humanos y robots, siempre desde una perspectiva no invasiva y por supuesto no violenta.
En un segundo punto se analiza los dispositivos creados para cumplir esta funcion y que

tipo de desarrollos se han hecho en este campo.

En este capitulo se analiz6 el concepto de empatia y su relacion con la accién moral dentro
del ambito del cuidado. El problema de la suscitacion de sentimientos por la posicion, la
entonacion o los gestos de las personas, puede ser tratado por medio de esta utilizacién
de sentimientos base que me permite de manera simple expresar un sentimiento particular.
La IA esta preparada para una gran gama de emociones y puede responder de manera
mucho mejor para que la rehabilitacion o el servicio de la persona sea mas efectivo. Del
mismo modo se necesita generar una relacion social entre la 1A y el humano, para ello se
necesita de la interaccion en largos periodos de tiempo en el &mbito lingiistico para afinar

los mecanismos de interaccion y las capacidades de relacion de los dos agentes.
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4. Conclusiones.

La empatia tiene relacion con reacciones emocionales que inciden ampliamente en la
accion moral como en la accién asistencial de cuidado en las personas. Por tanto, si
planeamos implementar robots que tengan capacidades médicas y terapéuticas suficientes
para brindar un acompariamiento y apoyo tanto fisico como emocional se hace necesario
el uso de esta en el desarrollo de modelos que involucren la interaccion de los agentes
humanos y artificiales, en este mismo punto se hace necesario notar la incidencia

primordial de los modelos de accion entorno al nacimiento y motivacién de la accion.

La empatia es el factor psicolégico mas importante para la interaccion entre humanos, por
eso, para resolver las limitaciones técnicas, sociales y emocionales de la IA este es el
argumento principal de este escrito. Es necesario incorporar en el disefio de robots
asistenciales, de este modo superar los retos asistenciales y terapéuticos de los mismos,
para ello es necesario la incorporacion de este punto de vista en el desarrollo de disefios
que den cuenta de un caracter mas profundo de la interaccion que la mera imitacion de

las emociones humanas.

En otras investigaciones que profundicen el tema del desarrollo social es necesario un
analisis a profundidad de los aspectos completos de la misma interaccion en un entorno
muy similar al humano, no obstante, la empatia tiene un espacio especial y por ende
privilegiado en los mecanismos tanto de apoyo emocional como fisico tanto en el aspecto

asistencial como en otros sin explorar.

Es un ambito de la investigacion actual asociada a la empatia en términos préacticos el
hecho de disefiar hardware que posibilite la interaccion social, esta caracteristica y analisis
de los procesos en los cuales estan involucrados y se desarrollan las practicas empaticas

y de accion moral en el agente artificial es competencia de otras investigaciones que se
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Ileven a cabo sobre la evaluacién de los procesos morales y valoraciones éticas necesarias

para la interaccion de los agentes y su valoracion interna de los mismos procesos.
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ANEXO 1
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Respuestas a las recomendaciones

Las corrientes asociadas a lacognicion4e y 5e se basan en replicar los
procesos cognitivos en agentes autbnomos similares a los humanos. El enfoque del
trabajo claramente difiere de estas corrientes ya que lo que se busca es el uso de una
herramienta tecnologica con el fin de solventar o solucionar una problematica en
particular, en este caso especifico, el cuidado por medio del apoyo social; que es
establecido por los lazos sociales generados a través de una interaccion mediada por
la empatia.

Las 4e son definidas como la cognicién corporizada, embebida, extendida y enactiva, una
de sus principales metas es “Rechaza la imagen de un planificador central que tenga
conocimiento exclusivo de toda la informacion disponible en cualquier parte del sistema
y que se dedique a descubrir posibles secuencias conductuales que satisfagan unas metas
concretas.” (Clark 1999, pag. 61) siendo asi se explicaria que el cuerpo, el cerebro, el
entorno Yy las interacciones entre estos sean partes importantes de la cognicién y que es
necesario el desarrollo de este dentro del desarrollo.

Si bien estos desarrollos son importantes para la investigacion en cognicién humana,
es aun muy incipiente para su réplica en agentes autdbnomos. Su marco de referencia es
crear agentes gque posean las caracteristicas cognitivas iguales a la humana; por otro lado,
en el proyecto de investigacion no se busca esta replica; se opta por un desarrollo
de representacién y accion diferente al humano, con el fin de exhibir una alternativa
centrada en la IA (Inteligencia Artificial) débil que resuelva esta problematica. Ademas
de ello se establece un rango en el dominio de tarea en especifico para estos robots
asistenciales, este rango se basa en el cuidado y el apoyo social.

El rango de dominio de la cognicién 4e como lo expone Martinez (Huang, Guillaumin,
2011) se basa en la union entre la cognicién, el cuerpo, el cerebro y el entorno para
generar toda una amalgama de conocimientos que permitan dar una alternativa
al procesamiento central de informacion por medio de representaciones internas, y
disminuir el tiempo y el costo de computode una IA para tener una respuesta
mucho més rapido. Esto tiene aplicaciones en diversos contextos como
la exploracidon espacial o la creacién de robots que necesiten el movimiento y el cuerpo
para el desarrollo de sus tareas. En nuestro caso especifico se centra inicamente en
recolectar informacion, aplicar protocolos de tratamiento, evaluar el progreso del paciente
y ayudar en algunas tareas que requiere el paciente. En este orden de ideas el dominio de
tarea no precisa de un marco de cognicién ampliada ya que no se necesita de una
estilizada aplicacion en el entorno o el uso del cuerpo como medio de cognicion del robot;
lo que se busca es brindar un servicio a través de la implementacion de un robot que
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genere una reaccion particular en el humano. No se busca ni emular ni brindar un
desarrollo cognitivo estilizado para un robot asistencial.

Empatia

La estructura del texto esta pensada para mostrar los puntos centrales que estan inmersos
en la pregunta problema: ¢deberian tener empatia los robots asistenciales? EI primer
punto importante gira en torno al concepto de inteligencia y el manejo de la
inteligencia artificial bajo el dominio en el cual se quiere generar el robot asistencial; para
ello se define qué es y cuales son los problemas asociados a la IA con respecto a
la interaccion con los humanos frente a un dominio de tarea determinado, En la actualidad
hay un sin numero de avances en el caso de inteligencia artificial, pero el objetivo de la
tesis es centrarse en un determinado tipo de desarrollos
que permitirian un despliegue acorde a un dominio de tarea establecido que nos brinde
una respuesta idonea por parte del usuario.

El segundo punto importante tiene que ver con el rango de este dominio de tarea,
establecido en el cuidado y el apoyo social, que permitira brindar un bienestar en cuidados
paliativos y terapéuticos de una tipologia especifica de afecciones y de pacientes. Para
ello se considera, el papel primordial de los circulos sociales de apoyo, de c6mo estos
mejoran la calidad y acortan el tiempo de recuperacion de una persona enferma, se
establece que por medio de los lazos sociales y la compafiia se da una mejora significativa
en larecuperacién. Se analizan los diversos tipos de robots implementados en
la relacion social con fines terapéuticos y como la empatia forma parte de ellos.

Por altimo, se trata el tema de laempatiacomo factor psicolégico importante en
la interaccion humana y como, valiéndonos de la capacidad empatica innata de
comunicarnos mediada por los gestos y por el lenguaje, podemos generar una respuesta
positiva en los pacientes por medio de asistentes robéticos. La compafiia, para que se
convierta en una relacibn de apoyo social, se experimenta como otro ser
que esta exhibiendo interés y afecto hacia el paciente. De esta manera los robots necesitan
tener capacidades empaticas con el fin de mostrar interés y generar este apoyo social. No
se busca simplemente un agente que exprese unas determinadas emociones, lo que se
busca es el desarrollo de capacidades cognitivas que muestren el interés y el afecto para
generar ese apoyo social. Los lazos sociales generados por el cuidado
son simétricos al enfrentar a dos agentes y generar una respuesta emotiva en los dos.

Siguiendo esta linea de accion tiene sentido recorrer el camino definiendo en primer lugar
a la inteligencia artificial, en segundo el dominio de tarea en el cual estard inmerso y
por Gltimo definir cuél va a ser la forma de solucionar las limitaciones de la inteligencia
artificial. Por medio de la empatia se puede generar este tipo de acompafiamiento social
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Afectividad y conciencia

El punto central de la tesis est4 en la empatia, entendida como un factor psicoldgico para
la interaccion y para el cuidado en una persona en condicion de enfermedad. En este
primer momento hablar de desarrollos emotivos y afectivos es apresurado ya que lo que
se busca es observar la posibilidad y el rango en el cual se implementan los robots
asistenciales en el &ambito del cuidado. Mas especificamente en los desarrollos de orden
conceptual, mas no de implementacion.

Para Ekman en palabras de Mallitasig Arellano (2018):

Por lo que sostienen la universalidad de las emociones al tener una base bioldgica y que
se representa en la comunicacion muscular del rostro. La comunidad cientifica de la
actualidad esta de acuerdo en que los hallazgos de Ekman son validos. Entre las
expresiones que él clasificd como universales se encuentran aquellas que expresan la ira,
la repugnancia, el miedo, la alegria, la tristeza y la sorpresa. (Mallitasig Arellano,
2018, pp. 4-5)

Estos micro gestos son importantes para la implementacion ya que brindarian el marco
conceptual a lo cual el robot se enfrentaria, sin embargo, excede el proposito de este
trabajo, ya que su meta es laexploracién de las condiciones de posibilidad, no
la exploracion de las condiciones de implementacion de la misma, es por ello que en
términos centrales, conceptos como nodos e inclusive con bases de aplicacion como la
red neuronal, o el conexionismo fueron exploradas en un punto bésico, ya que su
funcionalidad radica en problemas de orden procedimental y técnico méas que de orden
conceptual. En este orden de ideas la afectividad, como conjunto de sentimientos
que experimenta una persona, no es tratado ya que lo que se evalla es la posibilidad de
los humanos para suscitarla y que mecanismos utilizan con el fin de poder valernos de
ellos para generarlos mediante un robot asistencial. EI punto de explorar un conjunto de
emociones en cuanto a la reaccion en micro gestos y el conjunto de los sentimientos que
se relacionan con el mismo excede el propoésito de esta tesis.

El dominio de tarea esta enfocado en el desarrollo de una inteligencia artificial como
medio para solucionar un problema, por tanto, no se esta pensando en un desarrollo igual
de lacognicion humana y menos al nivel de la conciencia. Si bien
tenemos teorias de como puede funcionar la mente y la conciencia aun no tenemos un
conocimiento tal que nos permita replicarla de forma segura. No estamos pensando en un
desarrollo corporal de alto nivel con problemas motrices que necesiten
una tecnificacion de los movimientos del robot, por el contrario, lo que se busca es
valerse de los mecanismos humanos para generar bienestar y cuidado por medio de
la recoleccion de informacion y la compaifiia.
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