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Desde que tu voz, por el silencio amortajada,
dejé de hablar para encender palomas

sobre el arbol del viento, en el que cantan
con insepultos ecos

la profunda mudez

del idioma flotante de tu ausencia,

vo palpo - al escuchar—

el molde vivo que en ¢l aire horada

tu falta de materia, que es ternura

siecmpre en acecho que acaricia y roba.

Yo creo que tu cdsmico deleite

es atraermce a tu pasién de vuelo,
a tu girar crrante,

porque ya tu mision es recoger
esta fraccion de ti que adn perdura
en ef fluvial ramaje de mis venas.

No puedo definir donde te encuentras,
pero si te adivino circundante

en un arribo de alentada fuga,

que exacerba mis ansias en un filial apego
al resplandor sin luz de tus imanes.

iQué plenitud vacia

te dibuja cn ¢l fondo de mis ojos

que no te ven, pero que si permiten
que hasta la fuente de mis suciios bajes
y quedes a su impulso vinculado!

jCuanto tiempo de estar solo y contigo
habitindome a solas,

como la llama al fosforo en letargo,

o a la uva, el espiritu del vino!

Yo soy una ambulante sepultura

en que reposa tu fugitiva permanencia
que me va madurando lentamente,
hasta que mi energia entumecida

se adiestre en vuclo que recobre estrella.



Desde que despojado de tu cuerpo

te escondiste en ¢l aire,

yo sicnto mi existencia mas honda en ¢l misterio,
como si mis manos, alargadas por las tuyas
inmensas en el cielo,

en levantado avance

ya tocaron la astronomia sin fin...

Estoy como los rios

que a pesar de correr sumisos a su cauce,
por su mortal marino abocamicnto

también estan ligados

a las aguas del mar donde se acendran.

Por la ventana que al morir dejaste

abicrta ¢n la penumbra,

he podido mirar

mi aventajada muerte

persiguiendo tus huellas espaciales,

y tengo la certeza de que me estoy rodando
indeteniblemente

en el hambre del vaso universal,

igual que el humo libre que la atmosfera atrae

y no puede, aunque quicra, regresarse a su lumbre.

Estoy seguro de que cada dia

mi sangre que te busca, se evapora
ganando altura transformada en nubes,
y que parte de mi,

ya vuela en cl espacio, emparentada.

Desde tu muerte, siento que te guardo

como un lucero intimo

que medita en la noche de mi entrafia,
disuclto como ¢l azicar en el orbe liquido

y que, muchas veces, te denuncias asomando
tu espiritual dulzor en mi saliva amarga.



. lnmerso en mi conciencia desarrollas
un pensante silencio que sc atreve
a conversar sin mi. Yo lo descubro
reviviendo recuerdos en mi oido:
es como ¢l nacimiento de sollozos
que se produce cuando cl agua cae
sobre la carne viva de las brasas.

Al derribarse tu cstatura en polvo
formastc la marca

del vistlumbre mortal que me obsesiona,
y no hay sitio, temor, espera o duda

2n donde 0, como trasfondo cn alba,
no finques la silueta de un amparo.

- En mi vigilia, a oscuras,
como los ciegos sigo con el tacto
Jos relieves que escribes en el papel nocturno.
y los capto agitados en asedio amoroso:
amor de un muerto que jamds olvida
la sangre que ha dcjado trasvasada.

Yo quisiera que la imagen que de ti conservo
sc azogara la espalda,

para mirar, siquicra unos instantes,

como el deslinde al incolor procrea

tu claridad auténtica de dngel.

EN.

A la memoria perpetua de Alejandro Range! Salinas, mi padre.




Has muerto. Irremediablemente has muerto.

Parada esta tu voz, tu sangre en tierra.
Has muerto, no lo olvido.

;Qué tierra crecera que no te alce?
;Qué sangre correra que no te nombre?
{Qué voz madurara de nuestros labios
que no diga tu muerte, tu silencio,

el callado dolor de no tenerte?

Has muerto, camarada,

en el ardiente amanecer del mundo.
Has muerto cuando apenas

tu mundo, nuestro mundo, amanecia.

O:P:



.en Meéxica, su pueblo y el mio
se me ha muerto como del rayo, Alejandro Rungel Salinas,
a quicn tantao queria:

Yo quiero ser llorando el hortelano
de la tierra que ocupas y estercolas,
compafiero del alma, tan temprano.

Alimentando lluvias, caracolas
y organos mi dolor sin instrumento,
a las desalentadas amapolas

daré tu corazon por alimento,
Tanto dolor se agrupa en mi costado
que por doler me duele hasta el aliento.

Un manotazo duro, un golpe helado,
un hachazo invisible y homicida,
un empujon brutal te ha derribado.

No hay extension mas grande que mi herida,
loro mi desventura en sus conjuntos
y siento mas tu muerte que mi vida.

Ando sobre rastrojos de difuntos
y sin calor de nadic y sin consuelo
voy de mi corazon a mis asuntos.

Temprano levantoé la muerte el vuelo,
temprano madrugé la madrugada,
temprano estas rodando por ¢l suelo.

No perdono a la mucrte enamorada.
no perdono a la vida desatenta
no perdono a la tierra ni a la nada.

En mis manos levanto una tormenta
de piedras, rayos v hachas estridentes
sedienta de catastrofes y hambrienta.

Quicro escarbar la tierra con los dientes,
quiero apartar la tierra parte a parte

a dentelladas sccas y calientes,

Quiero minar la tierra hasta cncontrarie
y besarte la noble calavera

y desamordazarte v regresarte.



Volveris a mi huerto y a mi higuera:
por los altos andamios de las flores
pajareard tu alma colmenera

de angelicales ceras y labores.
Volveras al arrullo de las rcjas

de los ecnamorados labradores.

Alegraris la sombra de mis ccjas,

y tu sangre se iran a cada lado

disputando tu noviay las abejas.

Tu corazén, ya terciopelo ajado,

llama a un campo de almendras espumaosas
mi avariciosa voz de cnamorado.

A las aladas almas de las rosas

del almendro de nata te requiero,

que tenemos que hablar de muchas cosas,
compaiiero de! alma, compafiero.

M. H.
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Resumen

Si en un laberinto en T se deposita alimento al final de uno de los brazog mas éoﬁds, y se
coloca a una rata repetidas veces en el inicio del brazo mas largo, para dejarla recorrer el
instrumento; se observa que el animal elige con mayor frecuencia el brazo que contiene la
comida, y entonces se dice que el animal aprendié. Diversos autores discutian si los animales
aprendian a llegar al lugar especifico donde se encuentra el alimento o bien, a emitir una
respuesta especifica en el centro del mismo. Ambas opciones se conceptualizaron como
mutuamente excluyentes y diversos experimentos reportaron evidencia para una u otra hipdtesis,
dependiendo de las condiciones contextuales y del procedimiento. Posteriormente ¢l fendmeno se
conceptualizé6 como un problema de discriminacion en el cual todos los estimulos contingentes a
la obtencién de alimento son los que dan cuenta del aprendizaje de las ratas, por lo que las
opciones mencionadas son mutuamente incluyentes. Asi pues en una situacion, en la cual dos
eventos predicen de igual forma la ocurrencia de un tercero, un animal deberia aprender ambas
relaciones, lo que resolvia la discusion acerca del aprendizaje de una respuesta o de lugar. Sin
embargo nunca se ofrecié evidencia empirica de esta ultima postura, por lo que el propdsito del
presente trabajo fue mostrar que sucede cuando un estimulo adyacente al brazo de un laberinto y
la emision de una respuesta especifica son igualmente predictivos de la presencia de comida. Para
saberlo se llevaron a cabo dos experimentos de tres grupos cada uno, en los cuales se manipulé la
probabilidad de ocurrencia del evento comida dada la presencia de un estimulo y la emision de
una respuesta a la derecha en el centro de un laberinto. Las manipulaciones permiten probar bajo
qué circunstancias un estimulo adyacente a la meta toma o no el control de la conducta de las
ratas. En el primer experimento no fue claro dicho control, mientras que en el segundo se observo
que para que el estimulo adquiera el control es necesario que la predictibilidad de la comida dada
su presencia sea mayor que la proporcionada por Ia emision de la respuesta; cuando los dos
eventos predicen de igual forma la presencia de alimento, el estimulo no toma el control de la

conducta .



Sabemos que los organismos que habitan el planeta en el presente lo hacen gracias a
que se han adaptado a los cambios ambientales que se presentaron a lo largo de la historia
de su especie. Los cambios morfologicos que se van seleccionando de forma natural
desembocan en sistemas motores y perceptuales mas aptos para los requisitos que el
ambiente exige a los animales para su supervivencia, lo que da como resultado la
posibilidad de desarrollar habilidades conductuales y cognitivas que les permiten aprender
diversas relaciones entre eventos ambientales, aunado a las relaciones entre su conducta y
los cambios en el ambiente como consecuencia de la misma. Uno de los grandes tépicos del
estudio del aprendizaje animatl ha sido el cémo y cudndo un animal decide salir a buscar
alimento o bien en qué momento deja de hacerlo, al fenémeno de biisqueda de alimento se
ha nombrado como forrajeo y los diversos estudios sobre el mismo han sido revisados entre
otros, por Seeley (1995, citado en Cheng, 2000). Sin embargo, una pregunta subyacente a
este fendmeno es como hacen los animales para recordar o identificar lugares previamente
visitados, asi como las diversas rutas que los llevan a los diferentes sitios que necesitan.
Sabemos que muchos animales pueden aprender a llégar a un lugar especifico de una zona
determinada y volver al mismo en repetidas ocasiones; valiéndose para ello de sus sentidos
y de los diferentes estimulos que conforman su ambiente. Dichos lugares son importéntes’

para su supervivencia, por ejemplo: una madriguera, una fuente de alimento o refugio, un ‘

sitio de apareamiento, un nido etc. Este tipo de conducta se ha observado en diferentes,f -

especies de invertebrados, insectos y mamiferos incluyendo a seres humanos. Por‘eje}npléﬁ;t‘
los pulpos de diversas especies pueden salir de sus refugios a forrajear y regresar av‘lo‘s’ :
mismos (Octopus bimaculatus: Ambrose, 1982; o. briareus: Aronson, 1986, 1989,:1991; o. “
cyunea: Forsythe & Halton, 1997, tomado de Boal et al., 2000) aiin cuando algunos de ellos
se alejan mas de 40 metros ( Forsythe y Halton, 1997; tomado de Boal, et al., 2000) y
después de un lapso de mas de 7 horas (Mather et al., 1985). Las abejas (apis mellifera
ligustica) salen a forrajear y una vez que encuentran una fuente de alimento regresan a la
colmena y comunican su ubicacion a las abejas obreras por medio de una danza (Von

Frisch, 1953). De igual manera las hormigas de! desierto del Sahara (Cataglyphis albicans)
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salen-de su nido a buscar alimento recorriendo un camino irregular de hasta 100 m de
distancia .,dd'_ri"it's"bgctd al origen y una vez que encuentran comida regresan directamente al
pun16 de padidé'(el nido), casi en linea recta (Wehner 1982, tomado de Dyer, 1994.)

' Este fenyémeno se conoce como aprendizaje espacial y se ha estudiado de forma
experimental cmpleando laberintos como principal instrumento y a ratas como sujetos;
usando una variedad de procedimientos. Los origenes de su estudio se remontan a finales
del siglo XIX y principios del XX, ya que a partir de la publicacion de Darwin intitulada
“El origen de las especies”, surgen muchos investigadores cuyo interés se centra en la
biisqueda de la continuidad de 1a inteligencia. Por ¢jemplo los trabajos de Small en 1900 y
Thormdike en 1912 ilustran los primeros estudios cientificos sobre inteligencia animal,
centrados en averiguar la capacidad de los animales para aprender y solucionar problemas
(Liebcrman, 1992). Estos autores emplearon tareas tales como resolver un laberinto
complejo, salir de una caja mediante la manipulacion de un adminiculo, o bien el usar
objetos como herramientas para alcanzar alimento (Kohler, 1921); empleando diferentes
especies de animales, como pollos, ratas y chimpancés.

Con el uso de los laberintos como instrumentos surgieron diferentes preguntas, por
ejemplo Hull (1934) estudié y planteé una explicacion de como afectaba el reforzador a la
ejecucion de las ratas en un laberinto multiple, formada por la secuencia de conducta que
1leva del inicio del laberinto a la salida del mismo. Sin e:mbargo, se observo que las ratas no
empleaban necesariamente la misma ruta, es decir no ejecutaban una secuencia idéntica en
todos los ensayos, y en algunos casos los animales se salieron del laberinto y fueron directo
hacia la comida (Lashley, 1929; Dennis, 1929; Helson, 1927, citados en Tolman, et al,
1946a), lo que llevé a autores como Tolman a preguntarse como hacen las ratas para
resolver el problema; es decir, qué es lo que aprende una rata en un laberinto, una secuencia
de respuestas especificas o a dirigirse hacia el lugar $p§ci_ﬁ_co en donde se encuentra el

alimento.

Para intentar responder ésta prcgumzi Tolmdn ided una serie de experimentos con

los cuales descubrié que las ratas pueden llegar ai lugar meta ain cuando se coloquen en un

3



laberinto de diferente configuracién al usado durante el entrenamiento y que pueden tomar
diferentes rutas en un mismo laberinto; dichos resultados le llevaron a proponer la hipotesis -
de que los animales representan su ambiente, mediante la formaciéon de un mapa
cognvoscitivo, planteando con ello la idea de quec el aprendizaje no puede ser explicado
finicamente mediante una conexién entre un estimulo y una respuesta (Tolman, 1948). Esta
'conclusién generd gran controversia entre los investigadores de su época como Hull,
Guthrie y Skinner y fue ignorada por muchos aiios (Licberman 1992), al igual que varios
experimentos cuyos resultados son opuestos a la hipotesis de Tolman (Kuo, 1937, tomado
de Lieberman 1992; Yuong et al., 1967). El interés en el tema resurgié hasta principios de
los setentas.

En 1930 Tolman y Honzik (tomado de Reid y Staddon, 1997), publicaron un
experimento en donde se entrend a ratas a resolver un laberinto para obtener comida, en ¢l
cual existian tres conexiones entre la caja de salida y la caja meta, la primera era la mas
corta y la tercera la mas larga. Al inicio del experimento las ratas tuvieron acceso a los tres
brazos y una vez que elegian con mayor frecuencia ¢l mas corto, los experimentadores
colocaron una barrera al inicio del mismo y observaron que cuando las ratas no podian
cruzar por ahi, elegian el segundo brazo mas corto en et 91% de los ensayos de prueba. Sin
embargo estos resultados podian ser cxplicados tanto con la teoria E-R como por la
hipétesis del mapa cognoscitivo. La primera los explica en términos de fortalecimiento de
respuesta, debido a que el reforzador se encontraba mas ripido al recorrer el brazo 2 al ser
mas corto que el brazo 3. Entonces al no funcionar el recorrido por el brazo 1 se elige el
brazo 2 debido a que es ¢l siguiente més contiguo al reforzador. La segunda los explica
‘mediante la idea de que los animales representan el laberinto, por o que pueden derivar una

“ruvt‘a ’nu‘;.:va‘ Para resolver la discrepancia Tolman y Honzik simplemente cambiaron de lugar
. Ié Bancra al fi nal del brazo 1 que era en donde desembocaban los brazos 1 y 2; entonces de
'acuerdo al la teona E-R cuando las ratas encontraran el obstaculo al final del recorrido 1 y
:regresaran al punto de eleccion, lomanan la sngulentc ruta mas corta (brazo 2) antes de

recorrer el brazo 3, en cambio la hipétesis del mapa predecia que los animales tomarian el



_brazo 3 inquiapamente después de toparse con la barrera al final del brazo 1 grjacjias a que
(:pnr‘(‘)ycen‘ la configuracion del laberinto y saben que la barrera csta en el lugar comun de Iosr
bklk'azos uﬁo y dos. Los datos muestran que el 93% de las ratas eligieron el tercer brazo (cl

. mas’ l;argo de los tres) durante el primer ensayo después de encontrarse con la barrera al
final de!l brazo uno. En otro momento Kuo (1937, citado en Lieberman 1992) replicé este
experimento con un laberinto hecho con muros transparentes y los datos no se dicron de la
misma forma, las ratas no eligieron el brazo esperado; quedando sin respuesta el porqué
esta caracteristica del laberinto interfiere con la capacidad de las ratas de formar mapas
cognitivos.

Otro experimento reportado como cvidencia de que las ratas aprenden algo difercnte
a emitir respuestas especificas en un laberinto es el de Tolman, Ritchie y Kalish (1946a) en
donde entrenaron a las ratas a recorrer ¢l laberinto mostrado en la figura 1, para obtener
alimento al final del mismo. Una vez que las ratas aprendieron a recorrerlo se hicieron
ensayos de prueba en un segundo laberinto de diferente configuracion, mostrado en la
figura 1b, con el objetivo de verificar si los sujetos eran capaces de tomar una ruta mas
coriaqu'e la aprendida, cuando ésta se encuentra bloqueada. Como se observa en el ‘

‘esquema el alimento se encontraba en una caja meta orientada hacia el Este con respecto al

k punto de partida, solo que para llegar a él las ratas tenian que recorrer un tramo hacia el
norte, luego al oeste y finalmente hacia el este, es decir hacia la comida; sin einbargo en
términos de respuestas los sujetos emitian x pasos hacia el frente, luego un giro a la
izquierda seguido de unos pasos al frente, giro a la derecha, caminar hacia el frente, giro a

|a derecha y finalmente el recorrido mas largo hacia el frente para llegar a la caja meta



e . R s A L -
- Figura ' 1a'y 1b: Laberinto empleado durante el entrenamiento, 1b. Laberinto usado en la
prugba, © T R s e

Durante el e'nsayov de pméﬁa qultaron los fraéhéntds D-E, E-F Y F-G del laberinto,
colocaron una barrera en el brazo C y se éynexa'ron, 18 brazos radiales para observar cudl de
ellos elegian las ratas una vez que encontraran la barrera. Lo que observaron fue que el
72% de las ratas eligieron algin brazo orientado hacia el Este, ¢s decir hacia donde estaba
la comida; distribuidas de la siguiente forma: 36% eligicron el brazo 6, 17% el 1, 9% el 2,
2% el 3 y 4% el 4 y 5. Por lo que los autores concluyeron que las ratas aprenden a recorrer
la ruta Euclidiana del lugar de salida hacia la caja meta después de haber sido entrenadas en
una ruta diferente (Tolman et al., 1946a), es decir que los animales aprenden a llegar al
lugar especifico donde se encuentra el alimento y no una secuencia de respuestas
especificas, por 1o que pueden recorrer la linea recta que une al lugar de salida con la meta.
El experimento anterior fue replicado por Young et al. (1967) manipulando el nimero de
giros hacia la izquierda o derecha que tenfan que emitir los animales para llegar a la caja
meta, para despudés realizar la prueba en el laberinto radial. Lo que encontraron fue que la -
direccién que tomaron los animales en la prueba dependié de la proporcién de girbs

(vueltas) que emitieron en dicha direccion durante el entrenamiento; ‘es decir si en la



primera fase los animales tuvieron que dar 3 vueltas a la derecha y 2ala xzqulcrda durante
la prucba la tendencia fue la de irse hacia la dcrccha y v:ccvcrsa Mas aun, cuando cl
nimero de giros hacia un lado y otro fue idéntico no sc generp una tcndencm para algin
lado en especifico. ’ ’ V ]

Una vez que Tolman, et al. (1946a) concluyen‘ que’ las ratas aprénden a llegar al

lugar donde se encucntra cl alimento mds que una respucsta especifica, (empleando los
laberintos mostrados en las figuras 1a y 1b), proponen que en un laberinto en T deberia

ocurrir lo mismo; sélo que al no contar con evidencia directa mencionan que las tres
opciones posibles son: 1. El entrenamiento produce una disposicion en las ratas a recorrer
un brazo con caracteristicas especificas y a evitar el resto de los brazos que poseen otras
caracteristicas. 11. El entrenamiento produce una disposicion a emitir una respuesta

especifica en un punto dado (dar vuelta a la derecha en el punto de eleccion), o bien, Il el -

entrenamiento genera una disposicion en las ratas a orientarse hacia el lugar en donde se

encuentra la comida, por ejemplo hacia la izquierda del ventilador, debajo de la ventana,
etcétera ( Tolman, Ritchie y Kalish ; 1946 b).

Los autores sefialan que existe poca evidencia de la primer hipotesis y que la ;ﬁspula :
es entre Ia segunda y tercera hipétesis, los resultados de sus experimentos descn’tbs coﬁ
anterioridad dieron soporic a la hipétesis del aprendizaje de lugar, y ccnlrérdn el ijetivo :
del trabajo en presemtar evidencia directa de ésta; para lo cual elaborarén un e*perimento
con dos grupos, uno en el que se manipulan las condiciones para qtie‘el anima],obtenga
alimento si y sdlo si ejecuta una respucsta especifica y'el segundo grupo sélo si aﬁreﬁdc a
llegar al mismo lugar. Los autores propusieron tres posiblcs‘ resultado§ asi ct).xho' la -
interpretacion de cada uno de ellos. Sf 15616 apfcndl'an los animales del primer gﬁ:po
significaba que el entrenamlento generaba un aprendizaje de respuesta més que a ‘guiarse
mediante objetos extemos al labennto si unicamente aprendian los animales del grupo de
“lugar”, entonces lo. que se aprendia era el acercarse hacia los objetos cercanos o

adyacentcs a la meta. La tercera posibilidad fue que ambos grupos resolvieran el Iabérinlo,



lo que demostraria que ‘se pueden aprender ambas cosas y entonces la velocidad con que

éste se dlcra Vd;:;ér’miﬁa}i'a cual de las dos opciones es mas “nativa” o “primitiva™. Para
someter a'pruebalo antérior, Tolman et al. (19465) usaron un laberinto elevado de dos
brazos formando unya cruz (fig. 2), en cada extrcmo del brazo mds largo colocaron una caja
en la cual se puso la comida; colocaron el rack de las ratas al lado derecho del laberinto , al
lado izquierda un instrumento de preentrenamiento y atras del laberinto fijaron tres
lamparas equidistantes cntre si a 20 pulgadas por encima del suclo del mismo. Cada grupo
constd de 8 sujetos y las sesiones fueron de 6 ensayos. Los animales de ambos grupos
fueron sacados la mitad de los ensayos de S1 y la otra mitad de S2 (ver figura 2), sélo que
los sujetos del grupo de “respuesta™ tuvieron que girar siempre en una misma direccion al
Iltegar al centro del laberinto (izquierda 6 derecha), mientras que los animales del grupo de

“Jugar™ tuvieron que dirigirse siempre a la misma caja (F1 6 F2).
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Fig.2. Laberinto en cruz y objetos circundantes empleados en el estudio.

Lo que ocurrié fue que ambos grupos lograron un nivel de ejecucion por encima de
lo esperado por el azar, sin embargo el grupo de "‘lugabr” dej(S de cometer errores a partir del

noveno ensayo y se mantuvo asi hasta el final del experimento, mientras que los animales



del grupo de “respuesta” nunca dejaron de cometer errores, ya que el niumero maximo de
respuestas correctas que alcanzaron fué de cuatro y ocurrio hasta el trigésimb cuarto
cnsayo. Dado lo anterior Tolman y sus colaboradores concluyeron que el cnlrenafnignto en
un laberinto en T produce un aprendizaje de lugar, mediante el uso de los objetos externos
al mismo.

Posteriormente se realizaron diversos experimentos similares donde se obtuvieron
resultados asimétricos, unos apoyaban la hipdtesis del aprendizaje de respuesta y otros el de
lugar. Los estudios se llevaron a cabo principalmente con dos procedimientos: de rotacion y
direccion opucsta. El primero de cllos consistio en rotar el laberinto T de un ensayo a otro y
observar la proporcion de respuestas que se emiten hacia un lado y otro, el segundo consiste
en entrenar a los animales con ¢l laberinto fijo, al igual que el lugar del alimento (en el
brazo este) y durante la prueba rotarlo 180°, para observar la dominancia del aprendizaje de
respuesta o de lugar por medio de la proporcion de animales que elegian alguna de las dos
opciones (ir a l1a derecha o a la izquierda). En 1957 Restle hizo una revisién de los trabajos
mas importantes hasta ese momento y encontré que de diez estudios realizados con-el
procedimiento de rotacién (girar el laberinto T de un ensayo a otro o bien en un laberinto en
cruz sacar a los animales de las salidas norte y sur de forma alterna) siete reportaron que el
aprendizaje de lugar se dio mas rapido que el de respuesta (Blodgett y McCutchan, 1947,
1948, 1949; Tolman y Gleitman, 1949; Tolman, et al 1947; Waddel, et al 1955, citados en
Restle 1957 y Tolman, et al 1946 b), dos reportaron lo contrario (Hill, et al 1952 tomado de
Restle 1957, Scharlock 1955) y uno encontr6 que la velocidad con que se da uno u otro tipo
de aprendizaje depende del intervalo entre ensayos (Thompson y Thompson 1949, tomado
de Restle, 1957). En los experimentos que usaron el procedimiento de direccion opuesta
(entrenamiento con el laberinto y el lugar de la comida fijos y como prueba se rota el
laberinto 180°) uno de ellos mostré que el aprendizaje de lugar o de respuesta puede ser
superior dependiendo de las diferentes claves (objetos) usadas (Webb, 1951 en Restle
1957) y otros dos reportaron aprendizaje de respuesta { Blodgett y McCutchan, 1948 y

McCuichan, et al 1951). Los estudios que reportaron aprendizaje de lugar se llevaron a
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cabo con laberintos sin cubierta y en cuartos con diversos dbjetos circundantes o bien en
laberintos con claves marcadamente diferentes. Aqueilos que feportaron aprendizaje de
respuesta emplearon laberintos cubicrtos con un domo o bien una iluminacion bajAa.

Restle planted que la controversia entre el “aprendizaje de respuesta versus de
lugar”, es cl resultado de un planteamiento inadecuado del problema, ya que en principio
Tolman no hizo una relacién especifica de pertenencia entre la zona de procedencia de los
estimulos (intra o extralaberinto) y ¢l tipo de aprendizaje al que pertenccen (de lugar o de
respucsta). O bien la relacion entre la procedencia de la fuente emisora de los estimulos
(interoceptivos o exteroceptivos) y 1a clase de aprendizaje a la que pertenece, por lo que no
quedd claro si el aprendizaje de respucsta hace referencia exclusiva a' los estimulos
cinestésicos o no, como lo planteé Watson en 1908 (citado en Olton, 1979).

Por lo anterior Restle propone que el problema se aborde como una situaciéon de
aprendizaje discriminativo en la cual todos los cstimulos ambientales (caracteristicas del
laberinto y objetos circundantes) son importantes para resolver el problema, tomando el
control de la conducta aquellos que estén correlacionados con la meta. La importancia de la
modalidad sensorial depende de la riqueza y relevancia de los estimulos cuya modalidad
exista en la situacion del laberinto; asi pues el factor que determina el resultado de los
experimentos de aprendizaje de lugar versus respuesta descritos anteriormente, es la
cantidad de estimulacion que diferencia la region circundante o subyacente al extremo del
brazo de la meta del que no lo es. De tal forma que cuando se emplea el procedimiento de
rotacion las claves visuales son relevantes para el aprendizaje de lugar e irrelevantes para el
de respuesta, en cambio cuando se emplea el procedimiento de direccion opuesta ambos
tipos de claves son relevantes. Restle lo expresa mediante un modelo matematico de
aprendizaje discriminativo en donde la tasa de aprendizaje es igual a la proporcion de
claves relevantes, por lo que en un procedimiento de direccidn opuesta con claves visuales
disponibles se observard una tasa de aprendizaje mas elevada que en los grupos de

aprendizaje de “lugar” y de “respuesta” en un procedimiento de rotacion.
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Dicha prediccién fue confirmada mediante la comparacién de los calculos
‘elaborados con el modelo y los resultados de tres experimentos que cumplian con las’
condiciones ( Galanter y Shaw 1954; Blodgett, et al 1949 en Restle 1957 y Scharlock,
1955), dando por concluida la famosa controversia. Lucgo entonces, desde este enfoque del
problema; la cuestion acerca de cual de los dos tipos de aprendizaje (de respuesta o de
lugar) es mas primitivo o natural, como lo planteé Toiman, es incorrecta, ya que lo que
determina la conducta de los animales es la correlacion entre la presencia de las diferentes
claves vy la presencia del alimento. Si bien el modelo que propuso Restle no da cuenta de
como es que los animalces son capaces de tomar atajos o de resolver laberintos de diferente
configuracion a la del entrenamiento, es un intento de formalizar el estudio del fenomeno;
sin embargo, como se menciond con anterioridad el interés sobre el tema desaparecio
durante varios afios y no fue sino hasta los setenta que éste fue retomado cuando Olton y
Samuelson (1976) desarrollaron un modelo de aprendizaje espacial, el trabajo se centra en
la forma en que los animales emplean los estimulos visuales externos al laberinto. El
procedimicnto general consiste en colocar una pella de comida al final de cada brazo de un
laberinto radial, colocar a los animales en el centro del laberinto y esperar a que entraran a
todos los brazos. El objetivo fue ver con qué precision las ratas hacian sus elecciones,
midiendo el nimero de veces que entraron a un brazo que ya habian visitado. Una
ejecucion perfecta consistia en visitar todos los brazos cn las primeras ocho elecciones, sin
repetir ninguno. Los resultados muestran que con el entrenamiento las ratas obtuvieron 7.9
respuestas correctas en promedio dentro de las primeras 8 elecciones. Dichos datos tienen :
dos posibles explicaciones: las ratas forman un mapa cognitivo de su ambiente que les -

permite identificar los brazos visitados con anterioridad y poder asi elegir uno dlferente o ‘

bien, las ratas basan sus clecciones sin conocer las relaciones entre los estlmulos tomando N

a cada uno como itemes independientes entre si. Olton (1979) demuestra que sus resultados
no pueden ser explicados por la guia que pudiera dar el olor de la comida, asi‘mlsmo los
animales que no tienen acceso a estimulos externos al laberinto resuelven el problema de

una forma correcta pero diferente. Estos animales organizan sus elecciones en una
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secuencia de respuestas con una direccion determinada, como siempre a la izquierda o bien
a la derecha, ademas de que necesitan mds elecciones para visitar todos los brazos, lo que
significa que los estimulos externos al laberinto controlan la conducta de los animales que
tienen acceso a ellos. Olton desarrollé un modelo de memoria espacial, basado en un
modelo de memona de trabajo, en donde se supone que los animales toman cada estimulo
por scparado y no de una forma integrada como lo sugiere la hipotesis del mapa. Sus
experimentos muestran efectos de recencia y primacia (1976) dado lo cual confirman su
modelo. Sin embargo los datos de Olton no permiten desechar la posibilidad de que los
animales formen un mapa cognitivo. Cuatro afios después Suzuki y colaboradores (1980)
presentaron evidencia del uso integrado de los estimulos espaciales en laberintos radiales, y
un afio después Morris (1981) publicé un articulo con el cual apovo la hipdtesis de la
formacion del mapa cognitivo. Entrend a las ratas a llegar a una plataforma sumergida en
una piscina circular Hena de agua, las ratas siempre salieron del mismo lugar para nadar y
llegar a la plataforma; una vez que las ratas llegaron consistentemente a ésta sc realizaron
ensayos de prucba para distinguir si habian aprendido a dirigirse hacia una clave fija o bien
si no necesitaban de ésta para llegar a la meta. Los animales fueron divididos en tres grupos
para realizar tres prucbas diferentes. A las ratas del grupo A las sacaron de un lugar
diferente al usado en el entrenamiento (clegido de forma aleatoria) manteniendo la
plataforma en el mismo lugar de siempre; para las ratas del grupo B se movieron tanto el
lugar de salida como la localizacién de la plataforma y para el grupo C los ensayos fueron
similares al entrenamiento. Lo que cncontré fue que las ratas del grupo A y C lograron
llegar a la plataforma y las del grupo B no llegaron, lo que significa que los animales
aprendicron a llegar a la meta sin tener que acercarse a un estimulo en especifico. Los
resultados de Morris fueron interpretados como evidencia de la hipdtesis del mapa
cognitivo mas que un proceso de memoria de trabajo o de naturaleza asociativa (para ver
una interpretacion diferente a la mencionada ver Pearce, 1987). ’7 ‘
Ante la posibilidad de que el proceso subyacente a este aprendfzaje fﬁéra‘ de_"

naturaleza asociativa, Morris (1981) menciona en su discusion, que una forma de distinguir
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ambos pracesos, s verificando si en estas situaciones se observan {enémenos encontrados

“en _procedimientos pavlovianos o instrumentales; como son el ensombrecimiento y. el

,bloquéo. Sin embargo cl autor no hizo algin experimento para contrastar las hipdtesis de
forma directa, y sostuvo la del mapa cognitivo debido al resultado de una intervencion °
fisiolégica cn una preparacion con la piscina. Entrené a dos grupos de ratas ha encontrar la
plataforma sumecrgida, ¢l primero mediante el uso de objetos extralaberinto y el segun’do
mediante un objeto intralaberinto. Después lesionaron el hipocampo de los sujetos y
encontraron que los animales del primer grupo ya no pudieron encontrar la plataforma
mientras que los del grupo dos (intralaberito) si la encontraron (Morris, Garrud, Rawlins, y
O’Keefe, 1982). Dado que parten del supuesto que el aprendizaje de la Ioéalizacién de la
plataforma mediante un estimulo adyacente a la misma, es de naturaleza asociativa y que cl
mismo aprendizaje mediante el uso de estimulos externos a la piscina no lo es, los datos
obtenidos sirvieron para confirmar sus hipdtesis. '

Sin embargo se ha encontrado cvidencia de bloqueo y ensombrecimiento en
procedimientos como el de Morris, dando apoyo a la hipdtesis del proceso asociativo
(Rodrigo, Chamizo, Mc Laren y Mackintosh, 1997; Whisaw 1991; Roberts y Pearce, 1999;
Sanchez, Rodrigo, Chamizo y Mackintosh 1999), y estos resultados han sido confirmados
recientemente por el autor original (Biegler y Morris, 1999).

Como se puede apreciar, la investigacion generada a partir de procedimientos con la
piscina de Morris y el laberinto radial, se ha concentrado en el estudio del proceso
subyacente al uso de claves externas al laberinto, mostrando poco o nulo interés en el uso
de claves intrinsecas de los animales como las vestibulares y cinestésicas, bajo cl
argumento de que éstas no tienen un papel relevante en la formacién y uso de
representaciones como los mapas cognitivos. Sin embargo recientemente se ha reponador
evidencia de que tales claves adquieren parte del control de la conducta de los animales,
junto con los estimulos visuales, indicando que los estimulos intrinsecos de la rata operan
de forma integrada con los estimulos extrinsecos a ella (Brown y Bing, 1997; Brown y -

Moore, 1997). De tal mancra que algunos investigadores han vuelto a prestar atencion en el
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papel que desempeiian los estimulos intrinsecos a la rata (ciné{sjtésicos y vestibulares) en el

aprendizaje espacial

Asi pues la idea de Tolman de que z;lgu'no de ‘los ‘dos iipos de ‘aprendizaje (de
“lugar” o de “respuesta™ ) parece ser mas nalural‘oy prilﬁitivo que el otro, se torna factible de
nuevo si se plantca como un problema en el"cualb tanto los estimulos cinestésicos como los
visuales estan correlacionados con la meta, ya que existe evidencia de que algunos
estimulos condicionados generan una. mayor respuesta condicionada que otros, bajo las
mismas condiciones de contingencia. Este fendmeno ha sido nombrado pertenencia o
relevancia bioldgica entre estimulos y hace referencia a que los animales poseen cierta
predisposicion genética para la asociacién sclectiva de ciertas combinaciones de los
estimulos condicionado e incondicionado (Domjam, 1998). Se presume que este fendmeno
es posible gracias a los mecanismos de la evolucion, de tal forma que las diferentes
especies han aprendido y registrado en sus genes dicha informacion, misma que es de suma
importancia para su sobrevivencia.

Si bien Restle no verificé en su trabajo qué sucede cuando se retiran o mueven las
claves visuales una vez que los animales aprenden a resolver el laberinto ecn T, con un
procedimiento de direccion opuesta , su ecuacion predice que ambos estimulos (visuales y
cinestésicos) tiencn la misma cantidad de control sobre la conducta de las ratas. Esto
significa que si tuviéramos n ensayos en donde separaramos los estimulos visuales de los
cinestésicos (colocandolos en el lado opuesto al entrenado) observariamos que la mitad de
las veces las ratas se moverian hacia donde estén los estimulos visuales y la otra mitad
emitirian la respuesta entrenada, en cambio segin la hipotesis de Tolman los animales
deberian emitir la mayoria de sus respuestas hacia un solo lado, ya fuera hacia los estimulésr

extralaberinto o bien hacia el lado opuesto.
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o Con esta mformacl()n el ob_;ctlvo dcl presente trabajo es observar si un estimulo
qdyacentc al brazo de un labenmo puede tomar el control de la conducta de las ralas ba_|o i ]
una situacion en la que la emision de una respuesta especifica en el centro del Iabcnnto yla
presencia del estimula, predicen en la misma medida la presencia de alimento en la caja
‘meta. Para saberlo se correrdn tres grupos de animales en diferentes condiciones. Para el
primer grupo la emision de la respuesta a la derecha y el estimulo adyacente a Ia meta (EA)
tendran el mismo valor predictivo con respecto a la presencia de alimento cn el brazo meta,
con la finalidad de cumplir con las condiciones descritas en la pregunta. El segundo grupo
tiene el fin de mostrar si el EA puede o no tomar el control de la conducta de las ratas,
independientemente de si se pone en competencia con una respuesta especifica; asi que
para este grupo el estimulo tendra un valor predictivo de la presencia de comida mas alto
que cl de la respuesta. El tercer grupo, mostrard lo que ocurre si ¢l parametro de
predictibilidad de los eventos respuesta y EA con respecto a la comida se mantienen
idénticos entre si (como en el grupo 1), pero el valor de 1a misma se reduce.

Las manipulaciones permitirin observar si ¢l EA toma o no ¢l control del
comportamiento de los animales y bajo qué condiciones. Asi pues si es capaz de hacerlo el
cfecto déberé observarse claramente en los animales del grupo 2. Con respecto a los
animales de los grupos 1 y 3 no se espera un resultado en particular, lo que suceda deberia
ocurrir en ambos ya que las condiciones son similares. Los resultados permitiran concluir
qué ocurre en una situacion bajo la cual dos eventos (evento 1y evento 2) predicen de igual

manera la ocurrencia de un tercero (evento 3).
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Meétodo
Sujetos:
Se emplearon 6 ‘ratas hembras“'de la ‘cepa “Wwistar, con” 5. meses de edad al inicio del

experimento, con el 85% dc su pesb ad libitum, aldjadas cn cajas individuales.

Aparatos:

Se utilizo un laberinto en cruz ( hecho de cartén comprimido de.Va de pulgéda) de cuatro

brazos, formando angulos de 90° entre cada uno, 2 1.65 m por cnciinrx‘a dél suelo, sobré una
plataforma de aluminio. Cada brazo mide 50 cm de largo, 15 cm de ancho y 10 cm de largo, con
los muros y el piso cubiertos con polipropileno negro. Conticne una caja meta al final de cada
uno de los brazos, hechas con macopin de 3 mm; cada caja mide 18 x 18 x 20 cm con un plato de
comedero que mide 2 cm de diametro por .S cm de profundo. El piso de estas cajas esta cubicrto
con polipropileno negro, y los muros y techo con cinta autoadherible de uso grafico, pintada de
negro, cada caja posee una puerta deslizable de forma horizontal. Un sistema de deteccion dptico,
formado por 8 leds de luz infrarroja (emisor y detector), ubicados a la mitad de cada brazo y, en
cada caja meta por encima del comedero; con salida a un sistema de registro éptico formado por
8 leds de colores rojo y verde, en una caja ubicada por debajo del laberinto. Todo el laberinto esta
cubierto con una red de alambre. Un foco de 40w de luz amarilla, introducido en un cono
invertido de plastico color blanco, colocado 2cm por encima de la caja meta. Dos cronometros
digitales de encendido manual, conectados a los focos emisores de luz infrarroja, de tal manera
que cuando la sefial de éstos se interrumpia los cronémetros se detenian, una fuente de poder de

5V, una lampara de mesa con un foco de 25w color rojo, colocado por debajo del laberinto.




Proccdlmlcnto'

" se mantuvo constanlc la relacxon entrc eI lu;,ar de salida y ¢l lugar de la luz. Los mlcrvalos enlrc . i

ensayos tuv:eron una duracnon aproxnmada entre 1 y 3 minutos. La caja dc sahda para cada
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ensayo fue elegic;la,de:fpfma é}galpria ,(Si,‘!,'eé@?ié?{é) éqtre;l‘as cuatro opciones (norte, sur, este y
oeste) de tal fnanérix q:uc en cada sesién el animal salié dos veces de cada posicion. VEI contéo d:c
fos cronémclrbs que midieron la lraténcia de respuesta en cada ensayo, se inicid de forma manual
en el momento en ime la puerta de la caja de salida fue abierta. El primer cronéhétro s dcfuvé
en cada ensajfo con la inklerrupcién de la seial de las foto celdas colocadas en el ‘cénlrofd:el
laberinto ocasionada por cl paso de la rata por ese punto, el segundo cronémetro se'-detjuv:o pbf Iav
‘i‘nte’rrup.cién de 1a sefial de las foto celdas ubicadas al final de las cajas meta. El registro de la

respyuesta emitida por las ratas se hizo de forma manual por el investigador.




Disefio del experimento 1.

FASE A FASEB
. p(E2|RD)=1 p(E2IRD=1
pE2lEN=1 p(E2lED) =1
v “P(E2|RD)=.5 - pPE2RD)=5
G2 ~P@E2ED=1 - - |~ p(E2|EDn=1
PE2RD)=5 - - | P (E2|RD) =5
G3 P (E2|EN=15 ' PE2EN=.5

E2= comida, El1=luz, RD= respuesta a la derecha y RI= respuesta a la izquierda. Durante la fase

A el E2 y el El siempre se colocaron en la caja ubicada en ¢ Este, y durantc la fase B en el Oeste.
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Arreglo de las condiciones por sesién para cada grupo durante la Fase A

G1

G2

G3

N

ﬁﬁﬁ(R+

S (inici

0)

Todos los ensayos.

el

. R =Comida-"’

N
-

Oy

L
*.- -8 (inict

Jﬁﬁr R+

o)l"’vv,

=

§(mlc10)

Mitad dg Iosr,enrs’ayoswr S

: Mitad de los e'nsayos; S

L B ER
.8/ (inici

0:):: :

L T(iflyii(:io)"

Mitad de los énsayos

20

Miléd de los ‘cn‘réayos“ ‘




Resultados

Se mucstra el numv.,ro dc rcspuestas corrcctas por susnon emmdas por cada su_|elo pam

poder obscrvar la f'onna en que se aJust § condlclones de cada fase De forma

'la conducta a
seguida, se muestra la proporcxon de respuestas correctas (.mmdas durame el f nal de la fase A y'
¢l inicio de la fase B, con el fin dc obscrvar ‘el cﬂ.cto del camblo de condlcmn para Ios tres
grupos. De igual manera se presenta la proporcion de respuestas a la derecha emitidas durante las
dos primeras sesiones de la fase B, como medida de persistencia de la respuesta reforzada durante
la fase A (giro a la derecha en el centro del laberinto). La primer medicion permitird conocer si el
estimulo adyacente tomg el control de la conducta de las ratas, y la segunda confirmara o no cste
resultado: si el estimulo }@ma "el control se observara una menor proporcion de persistencia de la

primer respuesta durante la fase B, si no adquiere el control el estimulo, entonces se observara

mayor persistencia de‘la'l‘éspuestava la derecha.

21




Tabla | Niamero de respuestas correctas emitidas durante el entrenamiento (fase A) y el cambio
de condicién (fase BB) cn sesiones de ocho cnsayos cada una.

[ FASE A (R. DERECHA) FASE B
Sesidn la 2a 3a 4a Sa 6a 1a 2a 3a 4a Sa
AL25| 1 6 | 8 | & 7 8 2 6 6 8 7
Gl AL26| 4 1 4 |6 7 177 177 6 | 6 B g 8 |
AL27| 2 5 2713 5 7 i a 6 8 3 X
G2 [A1L28| 5 27 s ! 7 7 7 0 ' 0 1 3 8
AL29| 5 6 7 6 6 | 6 1 4 8 7 8
G3 [AL30 0 1 0 6 6 6 8 2 6 7 5 g

En la tabla 1 se presenta del nimero de respuestas correctas que emitié cada sujeto por

sesion a lo largo de las dos fases. La respuesta que sc registro como correcta durante la fase A fue

la vuelta a la derecha en cl centro del laberinto, y para la fase B la vuelta a la izquierda en kel
mismo sitio. Como se puede observar en la tabla, el sujeto AL2S del grupo 1 obtuvo el 100% de. :: :
respucstas correctas (ocho) en la tercer sesion, sin embargo presento cierta vanacnon duranlc lan
cuarta sesion, en la quinta y sexta sesiones obtuvo mas del 85% de respuestas correcxas En Ia :

primer sesion del cambio de condiciéon sdlo emitié dos respuestas correctas y obtuyo‘jas_b’cho o

respucstas correctas hasta la cuarta sesion de la segunda condicion.

El sujeto AL26 del grupo 1 alcanzé un nivel asintético de siete respuestas correclas ai

respuestas a partir de la tercer sesion de la segunda condlcmn

La emisién de respuestas correctas del sulcto AL27 dcl grupo 2s se mantuvo por dt.bajo i

del 62% hasta la quinta sesion (entre dos y cmco), duran { la sexta sestbn de la p lmer condncxon‘

22




obluvo el 87% de respucstdq correctas (suele) AI camblar a la seg,unda COl’\dICIOn emitié-dos

“respuestas correctas, alcan/dndo el IOO% de respucslas correctas “en Ia cuarta sesion-de la
segunda condicion.

El sujeto AL28 del grupo 2 obtuvo un nivel asintotico del 87% de respuestas correctas
(siete) a partir de la cuarta sesion de la primera condicion hasta la sexta sesion de la misma. En la
primera sesion del cambio de condici(’)n’ no emitié ninguna respuesta correcta y obtuvo el 100%
de respuestas correctas (ocho) hasta fa ultima sesion de la segunda condicion.

La rata AL29 del tercer grupo obtuvo el 87% de respuestas correctas en la tercér sesién de
la primera condicidn, sin embargo las ultimas tres sesiones solo emitjé el 62% de reéﬁuestas :
correctas (seis). En la primer sesion d_el cambio de condicién obtuvo una respuésta‘correcta y'sé
mantuvo por cncima del 85% de respuestés'ct;rrectas a partir del la tercer sesi'(")n de la segunda
condicion. : '

La rata AL30 del grupo 3 alcanzo el 100% de respuestas correctas hasta la sexta sesion
del la primér condicién, durante la primera sesion de la segunda condicion emitié una respuesta
correcta, durante la tercer sesion obtuvo el 87% de respuestas correctas (siete), disminuyendo é
cinco durante la cuarta sesion y en la quinta sesion de la segunda condicién emitié el 100% de

" respuestas correctas.

“En‘la siguiente tabla se muestran las diferencias obtenidas entre los grupos en la
proporc;igsh de respuestas correctas emitidas durante las primeras dos sesiones de la fase B, y se

comparan“cdh la proporcién de respuestas correctas emitidas durante las dos Gltimas sesiones de

'la fase A La respues(a que se registré como correcta durante la fase A fue el giroa la derecha en ;

el punto de Lleccmn mientras que en la fase B fue el giro a la izquierda. El namero méxlmo'

posible d,e respuestas correctas en cada casilla es de 32.
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Tabla 1. Muestra la proporcién de respuestas correctas emitidas durante las dos tltimas sesiones
de la Fase A y durante las dos primeras de la fase B. El nimero maximo posible dc respuestas
correctas por casilla es de 32

FASE A FASE B
.90 66
Gl
84 .18
G2
.84 40
G3

Se puede observar que los animales del grupo 1 obtuvieron la mayor proporcion de
respuestas correctas durante las primeras dos sesiones de 1a segunda fase con respecto a los tres
grupos, mientras que el grupo 2 obtuvo la menor proporcion de éstas en dicha fase, y ademas
presenta la mayor diferencia entre la fase A y la fase B; lo cual indica en principio que el
estimulo visual adyacente a'la meta no adquirio el control de la conducta de las ratas. Esta
diferencia no fue la esperada ya que las contmx,enctas del grupo 2 fueron programadas con la

intencion de que el estlmulo tomara el control del comportamiento de los sujetos de este grupo.




Tabla 3. Proporcidn de giros a la derecha emitidos durante las dos primeras sesiones de la

fasc B. El nimero maximo por casilla s de 16 respuestas.

RESPUESTAS A LA DERECHA
EN LA FASE B
SESION 1 SESION 2
Gl .44 .18
G2 5 N5
G3 .81 25

En la tabla 3 se presenta la proporcién de errores (respuestas a la derecha) due em'itii'ero'n
los sujetos durante las primeras dos sesiones de la fase B, como medicion de la pesistenéia al
cambio dec contingencia de la respuesta; expresado por la persistencia en la emision de la
respuesta reforzada durante la primer fase. Como se¢ puede observar, los animales del grupo 2
fueron los mas persistentes en la emision del giro a la derecha en el punto de eleccion, una vez
mas contrariamente a lo esperado. Existe diferencia entre el grupo 1y 3 durénte la primer sesién
siendo mas alta para cl tercero, sin embargo son similares en la segunda scsién,'mantenicndo una
dilerencia clara con respccto al grupo 2.

' La latencia dc respuesta no. fue reportada debldo a que no mostrd nmguna diferencia y en

realidad no fue de utilidad para entendcr Ios resultados

25



Z, .
&

Dlscu

El objetivo del experimento fue observar si-en una situacién bajovla cual-dosi évemos .
predicen en el mismo grado la ocurrencia de un tercer evento en el brazo de un lnbennto alguno ;
dec los dos toma el control de la conducta de las ratas. Donde los cventos predlclores son:la’
emision de una respuesta especifica en el centro del laberinto y la presencia de una luz, mientras
que el evento predicho es la presencia de comida. Para contestarla se entrenaron a tres grupos de
ratas. Las del primer grupo salieron del brazo sur de un laberinto en cruz, para encontrar comida
y una luz al final del brazo ubicado en ¢l Este. El segundo grupo encontré la comida en ¢l brazo
Este si y solo si estaba presente la luz por encima de la caja meta y un tercer grupo encontrd la
luz en todos los ensayos en la caja Este y la comida s6lo en la mitad de cllos. Una vez que los

animales ‘llegaron consistentemente a la meta se cambiaron de lugar la luz y la comida,

“ colocandolos en el brazo Oeste. Se esperaba que las ratas del grupo 2 se dirigieran hacia la luz e

una vez que ¢sta fuera removida. Con respecto a los grupos 1 y 3 esperamos que fueran similares
entre si, pero no esperamos un resultado en particular; el estimulo puede o no tomar el control de

la conducta y se observaria por medio de los datos.

Los resultados indican que la luz no adquiri6 el control de la conducta de los animﬁles bajo
ninguna condicion, ya que los sujetos del grupo 2 cuyas contingenéias éslgi;ah programadas para
ello, obtuvieron la menor proporcién de respuestas correctas duranié ]as dés primeras sesiones de
la fase B (cuando se cambiaron de lugar el estimulo y la comlda al lado opuesto del usado
durante la fase A) y fueron los mas persistentes en emitir la respuesta a la derecha durante esta

fase. En cambio los animales del grupol (experimental) emltl:ron‘menos respuestas a la derecha

26




que ¢l grupo 2 durante las primefas dos sesiones de la fase B, y para la tercer sesion la mayoria de
las respuestas fueron a la izquierda, eé decnr la rcqucfi(‘ié por ¢l cambio de condicién.

El comportamiento de‘los ’animalcs de los grupos 1'y 2 puede ser descrito con el efecto de
reforzamiento parcial, el cual consiste en observar mas pei‘sisténcia de respuestas bajo una‘
condicion de extincién después de haber estado bajo un programa de reforzamiento imennitenfe,
que después de haber estado en una situacion dé reforzahicmo continuo (Domjam, 1998). Lo
anterior explica las diferencias en la persistencia del giro a la derecha de los animales del grupo
2, a diferencia del grupo 1, que estuvieron bajo reforzamiento continuo.

Respecto a los resultados del grupo 3 no fueron idénticos a los del grupo 1, aunque el
grado de prediccion de la respuesta y ¢l estimulo con respecto a la ocurrencia de comida fue
similar, tal y como fuc pafa los animales del grupo 1. La proporcion de respuestas correctas
obtenida dufa_nté Ias' pn'merasﬁz ‘sesiones de la fase B del grupo 3 (ver tabla 1) fue mayor que la
obtenida por el grupo 2y n‘\eyn’or" que la obtenida por el grupo 1, mientras que la proporéién de
persistencia idé'la réspueéta ala ’derrccha fue mucho menor que la del grupo 2, lo que indica 'quc se
ajustaron con mayor rapidez a la nueva condicién que los anifhélcs de ésxc grdpo. Por lo tanto los
datos del grupo 3 no son descritos tan claram‘ente‘pcj{rv el "éfé;to de rcforzémienlo parcial, ya Ch.;e
este grupo se mantuvo bajo reforzamiento intenﬁitéﬁté ':al igual que el grupo 2. Dado lo cual es ;
posible que el estimulo luminoso empleado de cuenta en parte de la diferencia en la velocndad‘ :

con que adquirieron la segunda respuesta duranle Ia fase B

Asi pues, los resultados obtenidos en el grupo 1 no pueden ser concluycntes con respecto

a la pregunta de investigacion, ya que al no_ haber funcmnado Ia lu7 para el grupo exphcntamentc

programado para ello (grupo 2) no se puede at' rmar que enuna snuamon en la que un estimulo

extralaberinto y una respuesta especifica uenen Ia mlsma pn:dlcublhdad con respecto a la
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adyacente a la meta

Es necesario rc.cbrdar quu no L.S 1a primera vez quc. se ruporta v..l hccho quv.. una clavc

visual brillante no funcmna como seﬁal del lugar del alimento, en 1947 Rnchle et; al (tomado de ’
Margules & Gallistel, 1988) usaron un faco de 200 w como estimulo adyacente a la meta y lo que
mejor funciond como guia fueron unas cajas de cartén colocadas a cierta distancia del laberinto,
en el cuarto experimental. Margules y Gallistel (1988) realizaron un experimento en el que
colocaron a las ratas en una caja rectangular con diferentes estimulos visuales en las esquinas de

la caja como claves internas y diversos objetos en el cuarto experimental como claves externas,

una vez que las ratas aprendieron a llegar al lugar del alimento, los autores rotaron la caja 180° y

encontraron que las ratas continuaron llegando correctamente al lugar meta. Ocurrido lo anterior
concluyeron que las ra(as se orienmn invariablemente con el ambiente externo al laberinto al.'m
cuando las clzives mtemas posean caracteristicas perceptuales mds abstractas (como

configuraciones de lincas blancas y negras) y salientes que las externas. Argumentan ‘que. lo

sobresaliente de las‘claves externas es su contorno més que los detalles finos, lo que exphca‘ i
porqué las cajas ubicadas lejos'de] ‘I’abcn'nto de Ritchie funcionaron mucho mejor que el foco .

ubicado cerca del labennto

Debldo a que ene experlmenlo reportado aqu| controlamos cualquxcr otra clave extema'

al labenmo‘que no‘fuera ‘el foco, no tuvimos oportunidad de que alt.,un otro objeto snrvnera para

que Ios ammales se- onentaran Asi pues, se realizé un segundo expenmento c n el fir n'de

contestar ala pregunta de mvestlgaclon salvo que en esta ocasion se ehg

estlmulo adyaceme a la meta (E1) por dos razones: la pnmera es porque Ia ‘cepa de i'ata"cjué se

uso para el experimento ( Wistar) cs diferente a la que se empled’ en lagran mayoria- de-

articulos que reportan el uso de claves visuales para resolver problemas espaciales (Long Evan),
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arsi que es posible que 1a éepa Wistar posea un sistema visual mas deficiente que otras cepas,

aunado a las céndiéi(;r;es Vde cstimﬁlacién discutidas con anterioridad. L.a segunda es que ya sc

han reportado experimentos con procedimientos de aprendizaje discriminativo en donde se

usaron texturas como estimulos (Chamizo & Mackintosh, 1992). Por lo tanto en este seguhdé

experimento se diferenciara el brazo meta de los demds con un estimulo tactil ‘(lija'_’d{e agua no.’.
289) y no con una luz. Este experimento se realizara con tres grupos, los dos primeros édn un

arreglo de contingencias similares a los grupos 1 y 2 del primer experimento. - Para ei primer
grupo la emision de la respuesta a la derecha y el estimulo adyacente a la meta (EA) tendran cl

mismo valor predictivo con respecto a la presencia de alimento en el brazo meta, con la finalidad

de cumplir con las condiciones descritas en la pregunta. El ségundo grupo tiene el ﬁn de mostrar

si el EA puede o no tomar ¢l control de la conducta de las ratas, independientemente de si‘se‘pone ‘
en competencia con una respuesta especifica y permaneciendo en el mismo' lugar duranle el

entrenamiento; asi que para este grupo el estimulo tendrd un valor predictivo dé ié_"pre;s?:ﬁcia de:
comida mas alto que el de la respuesta. El tercer grupo de este experimento tiéné‘ Iaﬁnalldad de
mostrar si la lija puede adquirir el control de la conducta de las ratas cuando su prgﬁSéncié és un

predictor del alimento independientemente del lugar en donde se coloque.

Los resultados mostraran si un estimulo adyacente al brazo de un laberinto adquiere el
control de la conducta de las ratas cuando su presencia predice de igual forma la presencia de

comida al final del mismo, que la emision de una respuesta especifica en el centro del laberinto.
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Experimento 2
Método
Sujetos:
Se emplearon seis ratas albinas hembras, con tres meses de edad al inicio del experimento,

alojadas en cajas hogar individuales, mantenidas al 80% de su peso ad libitum.

Aparatos:
Se utilizdé el mismo laberinto descrito en el experimento anterior, como estimulo

discriminativo se empled una tabla de 15cm de ancho, 45cm de largo y 3mm de espesor, forrada

con lija para agua del no. 289.

Procedimiento:

Al igual que en el primer experimento, consistié en uni préentrenamiento y dos f;ases Ay
B). El preentrenamiento consistio en dos sesiones de 15 minutos ’de exposicién al laberinto,
donde sc colocd a los animales en el interior del mismo; con comida distribuida a lo largo de los
brazos y dentro de las cajas meta.

La fase A consistid en sesiones de 8 ensayos cada una y se interrumpié hasta quxevl‘os
sujetos obtuvieron al menos el 85% de respuestas correctas, en 32 ensayos continuos en presencia
del E1 (lija). La fase B se llevé a cabo en once sesiones, ocho de pruebas y tres de
reentrenamiento. Las ratas se dividieron en 3 grupos, asignando para cada uno de ellos diferentes
probabilidades de encontrar 1a comida (E2) dada la presencia de la lija (E1) y 1a emisién de una
respuesta a la derecha (RD). Parael grupo I,lap(E2|RD)=1ylap(E2}El )= 1, cs deciren

cada ensayo la lija se encontré en el brazo cste y la comida al final del mismo; para el grupo 2, la
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p( B2 | RD )-— .5 y la p( E2 l Et=1 d cir la hja y la comida sdlo se colocé en la mitad de los
ensayos y cn el rcsto no se coloco nada si las ra(as eleg,lan otro brazo que no fuera el Este nor
encontraban nada. Para el grupo 3, Ia p( E2 | RD) = .33, y la p( E2 [ El )= 1, esle grupo podla"f :
cncontrar comida en cualquicfé de los trcé brazos (N, E'y Oj a lo largo del entrcnamiehto, p;zro
sélo en uno por cada ensayo. En todos los ensayos se colocé a los animales en la caja Sull,' s -
abrid la pucrta y se espero hasta que llegaron a cualquiera de las tres cajas rcsl#mes. Las ratas
fueron encerradas en la caja que eligieron con una puerta deslizable, de forma manual; se esperd
entre 7 y 15 segundos para que comieran el alimento, después se desabrocho la caja v las ratas
fueron regresadas a su caja hogar hasta el siguiente ensayo. Una vez que los sujetos alcanzaron cl
criterio de cambio, sc realizaron ocho sesiones de prucbas (P) y tres de reentrenamiento (R),
ejecutadas de la siguiente forma PP-R-PP-R-PP-R-PP. Cada sesion de pruebas consistié en cuatfo }
ensayos en donde se colocd el E2 en kun Iugar diferente al del entrenamiento (brazo Oeste y
Norte) v cuatro similares al mismo, hac1endo un total de ocho ensayos, mezclados de forma
aleatoria. Las pruebas se rcalizaron séloa Ios grupos 1 Yy 2

Entre cada ensayo se retir6 el ahmcmo sobrante (en caso de haberlo), se llmplo el suelode
la caja, se colocd de nuevo el alimento (5 pellas ppyés dc'.45mg cada una) en el plato de la caja
y se tapé con el disco de polipropiiend neger.f"I"i‘\m:Biéh se cambi6 de lugar o se retir6 la lija en el ’
caso de los grupos 2 y 3. Los intervalos entre ensayos tuvieron una duracién aproximada entre
uno y tres minutos. El conteo de los éronéﬁ!éﬁos Qué midieron la latencia de respuesta en cada.
ensayo sc inicio de forma manual en el momcrito en qixe .Iya‘ buena de la caja de szilida fue abierta.
El registro del lugar al que llegaron las ratas en cada ensayo fue realizado de forma manual por el
investigador, y fue observada por medlo de unos focos que se encendleron cuando Ia senal dela

luz infrarroja fue interrumpida por el paso de los ammales



Resultados
En principio se menciona el nimero de sesiones que necesito cada animal para cumplir

con ¢l criterio establecido para iniciar las prucbas, posteriormente se muestra la proporcion de

ensayos en los vque los animales de los grupos 1 y 2 eligicron el brazo con lija (EA) durante las
prucbas, con el fin de observar si el estimulo adquirié o no el control de la conducta de klas ;'atas y:
bajo qué condiciones. En seguida se muestra la latencia de respuesias obtenidas durante los”
ensayos de prucba y se compara con los ensayos normales, con el fin de observar ¢l poéiblc

efecto del cambio de lugar del estimulo, el cual se veria reflejado en un aumenla"éﬁ dlch'1

medida. Finalmente se hace una comparacion de la proporcion de ensayos en los que Ios anunales .
de los grupos 1y 2 de los dos experimentos eligicron el brazo con el esnmulo '\dyacemc dur'lntc :

la fase B.

Los sujetos del grupo 1, S31 y S32 necesuaron de 10 y 8 scsuones rcspectlvamentc parar ; ‘

lograr el criterio de cambio, los suletos S34 Yy S39 pcrlenecnemes al grupo 2 I

sesiones reqpecuvamente y los ammales del grupo 3-5835 y 836 necesitaron 14 10 SCSiOnCS.V,‘ElV:I :

hecho de que los ammalcs del grupo 3 alcanzaron el criteri

, significa que cl estnmu]o emplcado

si adquirio el control de la conducta de las ratas ba_;o estabcon dicié

Durame las pruebas ]os su_]elos S31 y S32 del grupo I muy pocae veces eligieron el brazo
que tenia la Iua, el pnmcro lo hizo tres veces y el sez,undo solo una. .El sujeto S31 eligio 29
veces de 32 ensayos de prueba, ¢l brazo Este cuando no tuvo lua y cl stjeto S32 lo hizo 31 veces.

El su;cto S34 del grupo 2 siempre eligio el brazo que tuvo lija durantc los ensayos de prueba, y

el sujelé $39 del mismo grupo lo hizo 31 veces de los 32 'chnsa;’o's:,' independientemente del brazo

en donde se colocd.
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En la figura 3 se muestra la grafica con la proporcion de ensayos en los que las ratas de
los grupos 1y 2 cligieron el brazo con lija durante 32 ensayos de prueba. Las animales del grupo
| (experimental) giraron hacia la derecha en el punto de eleccion la mayoria de las veces, ain
cuando la lija estuvo presente en‘algin otro brazo, mientras que los sujetos del grupo 2 eligicron
¢l brazo cubierto con la lija_en todos los ensayos atn cuando se colocé en diferente brazo de un

€Nsayo a otro.
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Figura 3. Muestra la proporcion de cnsayos en los cuales los animales de los grupos 1 y 2
cligieron el brazo en el que se coloco la lija durante los 32 ensayos de prucba que se realizaron a
cada animal. k
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Figura (4 ). Muestra la latencia de respuesta de los animales de los grupos 1 y 2 obtenidas durante
las sesiones de prueba. Los puntos rosados representan los ensayos normales y los azules los
ensayos de prueba.

Como se puede observar los animales del grupo 1 no obtuvieron diferencias en la latencia
de respuestas entre los ensayos normales y los de prueba, excepto el sujeto S32 que en los
ensayos 4, 13 y 23 obtuvo una diferencia marcada con respecto a los demas ensayos. Lo anterior
significa que en general el grupol no fue sensible al cambio de lugar del E1 (lija). Sin embargo
los animales del grupo 2 muestran una ligera diferencia entre los ensayos normales y de prueba,
especialmente durante los primeros ensayos, misma que se desvanece a partir del vigésimo

ensayo. La mediana de los ensayos de prueba del grupo 1 es de 3.95 con un rango de 32.67, y de

34



los cnsavm normales es de 3.84 con untango de 26. 7 EI g,rupo 2 ohtu\o una mcdlana de-4.48
para los ensayos de pruw..ba con un rango de 17. 24 y para los Lnsayo\ normales la mudlana es

también de 4.48 con un rango de 17.96,

Eﬁ la siguiente tabfa se muestra la proporcion de giros a la derecha emitidos duvranlc las
dos ultimas sesiones de 1a fase A y la proporcion de ensayos ¢n que eligieron el brazo con el El
durante las dos pn'xﬁcras sesiones de la fase B, cuando éste fue cambiado de lugar. Se hace una
comparacion entre los grupos 1 y 2 de los dos experimentos. Cabe mencionar que los animales -
del experimento 1 Gnicamente tuvicron que dar vuelta a la izquierda para elegir el brazb qoﬁ luz
en la fase B, mientras que los animales de! grupo 2 tuvieron que gira’r ala 17qu1erdaob,cn . .;.li :

seguirse de frente.

Tabla 4. Muestra las diferencias de las proporciones en las elecciones, obtenidas entre los
experimentos 1 y 2 con respecto a las fases A y B. En el experimento 1 el El= luz, y en el
experimento 2 el El =lijja.

EXPERIMENTO 1 EXPERIMENTO 2
FASE A FASEB FASE A FASE B
RD ELECCION E1 RD ELECCIONE!

G1 .90 .62 1.0 .06

G2 .81 .18 .78 1.0




Discusidn

Este segundo experlmcnlo tuvo el mismo ob_,etlvo quc e] prlmero obqervar si en una -

snuacnon en la que la prc':cnua -de un cqtlmulé y la c.mmon de una rcspueﬁta cspecmca
predicen de igual manera la presencia de ahmento el estimulo toma o no. el comrol de h’
conducta de los sujetos. Para contestarla se entrenaron a tres grupos de ratas. Lae del prlmcr, B
grupo salieron del brazo sur de un laberinto en cruz, para encontrar comida (El) al fnal del:
brazo Este v una lija (E2) en la superficie del mismo. El segundo grupo enconufp la comlda en'
el brazo Este si y solo si estaba presentc ¢l E2 ¢n el piso del brazo. Pakrln el tercer 'g;'upo sé |
program¢ una probabilidad de 1 de encontrar alimento dada la prcscnciak de la lija, sin
importar cl brazo ¢n que se encontrara. Una vez que los anima]e; llegaron consistentemente a
la meta se cambiaron de lugar la lija y la comida, colocandolos en ¢l brazo Oeste y Norte. Se
esperaba que las ratas del grupo 2 cligicran el brazo con lija una vez que ésta fuera removida,
al igual que los sujetos del grupo 3. Con respecto al grupo | no esperamos un resultado en
particular, ya que no se tomd una postiura con respecto a las hipétesis de los autores’
mencionados (Tolman et al., 1946a y Restle, 1957), sélo esperamos que los resultados nos
permitieran confirmar una u otra.

Los resultados muestran que las ratas del grupo 1 (que tradicionalmente se Ilarr'_u')_i
aprendizaje de respuesta + lugar ) giraron a la derecha (Este) en el 89% de los ensayos en los’ )
que la lija se colocé en otro brazo (Norte y Oeste), mientras que los animales del grupo52 (-
aprendizaje de lugar) eligieron el brazo cubierto con lija en el 98.4 % de ’los‘ ensayos en los -
que se colocod en el Norte y Qeste, lo que indica qde cﬁando se hace contingente tanto la
presencia de un estimulo como la emisién de una respuesta especifica (estimulo cinestésico) a
la obtencion de comida, el éstimulo que diferencia el lugar donde se encuentra el alimento, no
adquiere el control sobre el comportamiento de las ratas, por lo que éstas siguen emitiendo ia

respuesta especifica en ¢l centro del laberinto. El grupo 3 nos permitié mostrar que el
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Con rcspccto a Ia latencxa de rc.spuesla c om
de las ratas’ a un camblo amblenlal s necesario méncxonar qﬁc a pesar de no haberse
modificado sustancialmente - durantc los ensayos de prucba no -debe ser exclulda en
experimentos posteriores, va que cslc efecto pudo ser causado por la situacion particular en la
que se realizaron las pruebas, (el reforzador nunca fue retirado) y no porque la variable no sea
Gtil para mostrar el efecto mencionado; por lo que para su uso posterior es recomendable

plancar mejor las condiciones y momentos en los cuales serda medida.

Anteriormente planteamos que en una situacion como la del grupo | (aprendizaje de
respuesta + lugar) el modelo de aprendizaje discriminativo de Restle (1957) predice‘ que
ambos tipos de estimulo (intcroceptivo y el exteroceptivo) dan cueﬁta en l‘a misfna propprcibn :
del aprendizaje de las ratas, mientras que Tolman (1946) plante6 que uno de lc;s dos’ acbcﬁé
predominar; particularmente los que definieran el lugar, en el caso de nuestro experirﬁehtﬁ la:
lija. Si bien los datos no apoyan directamente la prediccién de ninguno de los Vdo's"a’u'tokres,y si
sc ajustan a la idea de Tolman, en ¢l sentido de que existié dominio de una de las opclones .

sobre la otra, en este caso de la respuesta (estimulo cinestésico) sobre la lija (cstlmulo tacnl)



Discusion general

El propésflo del presente trabajo fuc ;z;b;::‘r',si jczlrjzjirndo dos 7cvcntos (prersenrc;ié‘d‘érruﬁ
estimulo y emision de una respuesta) prediceh en la misma medida la ocurrencia de un térccro
(presencia de comida), alguno de los cventos predictores toma cl control de la conducta de las
ratas, Para responderla se llevaron a cabo dos experimentos, en donde se manipuld la
probabilidad de encontrar comida (22) al final de un brazo de un laberinto, dada la emision de
una respuesta (RD, vuelta a la derecha) y la presencia de un estimulo adyacente al brazo meta
(E1). En cl primer experimento el estimulo empleado fue una luz colocada sobre la caja meta,
mientras que en el segundo fue .una .Iijé ubicada .en el piso del brazo meta. En ambos
experimentos las condic_:io(’r‘\eé\de, cthingencia fueron sim;lares para los dos primeros grupos.
Para los grupo.‘g, 1 lap(EZ | Rl“))=’ I, yla p (E2 | El) = |, es decir, la probabilidad de
encontrar alirﬁéhlo dada lra presencia del estimulo y la emision de 1a respuesta es de uno. La
finalidad dc: mampular esta condicion fue rcpllcar las condiciones que se manejaron en-la
prcz,unta ongmal de Tolman, (1946a) Para los grupos 21a p (E2 | RD) =.5,ylap (E” | El)—
les decu la probabxhdad de encontrar al|mento dada la cmision de-la respuesta es la mitad k
con mmcto a la presencia del estimulo, de tal fonna que en Ia mltad dt, Ios ensayos se coloco

. el cﬂumulo v la comida, mientras que en el resto no se’ coloco nada El pmposno de tener esta
condicién fue el de propiciar el control del estimulo sobre la conducta de las ratas.

Se esperaba que si la conducta de los animales del grupé 2 dc ambos expérfrﬁehtos, ‘era,
guiadab por ¢l E1 (luz o lija) éstos se dirigiefan hacia él kc::uavn’do f;:ljeré colocado en_ un brazo
diferente al del entrenamiento. Con respecto a’ los animales delv grupo ! de los dos
experimentos, s¢ csperaba que se comportaran de forma similar al grupo 2 respectivamente o
bicn de forma diferente; de tal mancra que sus resullados nos permitieran aportar evidencia

para alguna de las hipdtesis mencionadas (Tolman o Restle).
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Lo que observamos en el primer experimento fue kque los’animales del grupo 1 se
dirigteron hacia la luz el 62% de los primcfos 16 ensayos en los que se cambioé de lugar el
¢stimulo,. los animales del grupo 2 lo hicicron sélo ¢l 18.75% de las veces. En el segundo
cxperifncnto los animales del grupo 1 se dirigicron hacia ¢l brazo con lija el 6.5% de los
primeros 16 cnsayos cn los que se cambid de lugar el estimulo, los animales del grupo 2 lo
hicieron el 100% de los ensayos.

De lo anterior concluimos que la tuz no adquirid el control de la conducta de las ratas
cn el primer experimento y que en el segundo experimento la lija si lo hizo, dado 1o cual los
resultados del primer cxpcriméntq ﬁoyﬁyxemn concluyentes mientras que.los del segundo si lo
fueron. : k

Dados los resultados del grupo 1 del segundo expérimcmo y cstando scguros que la
lija si ¢s percibida por las ratas, podemos afirmar qué c:uando un estimulo cinestésico y uno
tactil son igqalmcnte predictores de la presencia dél alimeﬁlo, el estimulo no toma el control

sobre la conducta de las ratas.

En la literatura inicial se plantearon dos posxbles soluc1one~‘. pam el problema de las_

ratas resolviendo un laberinto en T: aprenden una respuesta espeCIF ica o aprcndcn a llegar al

tugar donde sc encuentra ¢l alimento. Postenorment se‘re‘lant o ellproblema co o una

situacion de aprendizaje discriminativo, en la que e‘ contro de conducta e las ratas Io

obtienen los estimulos contingentes a la obtencxon del ahm nto. I ajo este ulplmo marco, tanto

la respuesta como el estimulo adyacente a la mcta ercn obtéhér el mismo control de la

conducta de las ratas. Sin embargo ahora sabemos que cicrtos estimulos son mds fciles de
condicionar a ciertas respuestas que otros, debido a la historia filogenética de las especies
(dejam, 1998). Por la que la.idea de que entre un estimulo cinestésico (propioceptivo) y

uno exteroceptivo (visual, tactil, auditivo, etc.), alguno adquiere mayor control que otro bajo
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~las mismas condiciones-dc con ngencia se torna factible de nuevo. Set,un los rcsullados del

segundo “experimento; [ mulo propioceptivo  adquirid mayor control que los
exteroceptivos; (lija), sin embargo este gjato no es suficicnte para conclulr que éstos estimulos’

son de menor relevancia que; los propioceptivos.

'A‘La‘-literaturaIrcfercnt a las cstrategias de bisqueda de alimento (forrajeo)  ha

mostfadé que el patron de bisqueda se adecua a la forma del laberinto empleado (Timberlake,

2000).;‘ 'I‘amblcn se ha aésétlbicno que si ¢l alimento disponible en un lugar determinado se
agofﬁ ) ’cs’ mﬁy diﬁcil hacer que el animal clija regresar a ese sitio de forma inmediata, en
Vycambio si se lé impide al animal comer todo el alimento es mucho mas facil lograrlo (Ethal,
1982). Esto tltimo es rclevante para la preparacion empleada en este trabajo, ya que se dejé a
los animales que terminaran el alimento antes de iniciar un nuevo ensayo, y se les exigio que
regresar al misrﬁb brazo en todos los ensayos. Segun los datos de Ethal (1982) esto dificulta a
los ammales la tarea que se les pide, ya que va en contra de la estrategia natural de forrajeo.
—'Esta |dea ya habla sndo tomada por Olton (1979) y fue uno de los argumentos con los que se
desarrollé ,cly procedimiento del laberinto radial, en donde los animales tienen que visitar todos
"l‘o‘si brazos évi(ahdo entrar en los ya visitados.. Lo cierto es que al preguntar cémo es que los
V'énimalcs aprenden a llegar a un lugar dqterminadb; en ocasiones se emplean procedimientos
que no toman en cuenta el patron de bl’lsqucdzikdé alimento de la especie utilizada en dondc el

dnico lugar en donde es forzoso que regresen es a su madrigucra. Asn pues e'i necesano tomar

en cuenta lo anterior para poder emplear procedlmlen(os adecuados ala hlstona fi logenetlca S

de la espec:e que se emplea y evitar que ésta sesgue 4] lnterfera con el fenom no pamcular S

que queremos estudlar

Por otra parte es necesario recordar que la preparacnon empleada en:los expenmentos

reallzados para este trabajo, es un ejemplo de una suuamon que-se. ha planteado con

anlenondad cuando se ha intentado conocer si las reglas que rlgen el aprendlzaje pavlovmno
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son las mismas que rigen al aprendizaje operante, cntendicndo a la respucesta jconiﬁo&lklvni
conjunto de estimulos propioceptivos V(cinestésicoks y vestibulares). El principal problema
metodologico para hacerlo, es que el experimentador no puede tener el mismo contrrolﬂsorbré :
los estimulos propioceptivos que el que tienc sobre los estimulos exteroceptivos, ya que los
primcros dependen de los movimientos que ejecuta ¢l animal, mientras que los scgundos
dependen totalmente del “experimentador, por lo tanto se torna muy dificil maﬁipulaf
directamenié, pzrlrdﬁi‘jct:rvos‘ como. la duracion y intervalo de los estimulos propioccpti\)qs

k(Dickinsoﬁ',']’QS»Ov)., :

“Es \imp'ortante mencionar que existen muchos datos que  demuestran el uso de
estimulos visuales externos al laberinto y que la relacion espacial que guardan entre cllos es
importante, tanto que, si se desordenan después de que ¢l animal aprende a usarlos, los sujetos
se equivocan significativamente (Suzuki, et al 1981). Sin embargo, se ha encontrado que las
ratas emplean estimulos propioceptivos (cinestésicos y vestibulares) para resolver un laberinto
radial, ya que pueden alcanzar un nivel de respuestas correctas por encima del azar, ain
cuando no tienen acceso a las claves visuales o a otro tipo de estimulos extrinsecos a ellas
(Zoladek y Roberts, 1978). De igual forma Brown y Moore (1997) descu‘brirc‘ror'\‘:que; los
estimulos extrinsecos a la rata interactiian de. forma- imegrada con el uso de 'esti’mulosk
cinestésicos y vestibulares en la tarea del laberinto ra(viAi:a‘l. ‘Asi puesy es nimportant'e resaltar el
hecho de que bajo varios procedimientos esta clase de i‘:vrs,lit'nulos iqlervichen en el co{ntrol‘ de
la conducta dc las ratas. Es significativo que ,Bajb‘lixﬁazbéhdiciéﬁ tan simple como a la que se
expuso a los animales en el experimento qﬁé‘s%ﬂpféseh‘téi éh este trabajo se observa esta misma
tendencia; es decir que a pesar de Ia,pres‘,e:n:gjg;d:é ﬁn estimulo extrinseco sobresalienle‘qurer_r ’
di fcrenciaba al (nico brazo que tenia a]i’mcimd,' 'lla‘s‘ ratas sigucn girando a la derecha un,alvez'

que el estimulo es colocado en otro lugar. Este dato y los otros mencionados anteriormente
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iones sensorialcs, C rlugar los"estimulos cinestésicos

y vestibulares, para después emplear los que se encueniren en' el ambiente.

Asi bucs es imprcsbcindiblic‘:’ p'regdntar‘rv\‘os que cstaniés estudiando en los laberintos, o
bien cdmo estamos planteéndo el fendmeno que ciueremoé cstﬁdiar, si partimos de que el
objcto de estudio son los “mapas cognitivos”, y no ¢l proceso subyacente a un fenémeno
conductual; que implica salir de un lugar X y llegar a un lugar Y; para después regresar al
origen, coﬁemés un ‘ricsgo importante. Este consiste cn- buscar procedimicntos cuyos
resultados favorables se fnterpreten como la evidencia de la existencia de los mapas (v.g.
espafioles y tortugas, Gould, 1986) sin abundar ¢n el mecanismc.),mediante el cual . funciona
dicho proceso, o bien descartando por completo explicaciones alternas o mecanismos de
naturaleza diferente como el asociativo (O’ Keefe & Nadel, 1978 citado en Chamizo &
Mackintosh, 1992, 1997). Dado lo anterior se propone que la forma en que podremos
entender cémo los animales encuentran su camino es conociendo primero las condiciones

bajo las cuales se da el fendmeno, y después estudiar el proceso subyacente al mismo.
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