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"Science progres in two fundamenta l w.ays : first, 

by discovering hitherto unknown events, with the 

cosequent enlargement of the investigative hori­

zon; secondly, but no less significantly, by re~ 

valuating events on the basis of improved crite-

ria ... 11 

J.R. Kantor. 
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I. - INTRODUCCION. 

El primer problema que se presenta al intentar estudiar 

experimentalmente la conducta de l os seres vivos , es el que se -

refiere a la un i dad de análisis en la cual basar las observacio-

nes . 

El sistema conductual ideado por Skinner (l938) parte­

de la suposición de que tanto la conducta como el ambiente pue-­

den dividirse en partes que retengan su identidad durante un ex­

perimento y los cambios que sufran sean ordenados. 

Skinner (1935 1938) se plantea la necesidad de dispo-­

ner de una unidad reproducible a fin de poder predecir y estudiar 

la conducta dentro de un marco cientifico. Dado que es muy poco­

probable que cualesquiera dos eventos ambientales o dos eventos­

conductuales sucesivos sean iguales en todas sus particularida-­

des, surge entonces al concepto de clase. 

Asi, se refiere a una clase de estimulos cuando los -­

miembros de ella poseen algunas propiedades en com11n, mientras -

que otras propiedades pueden defirir libremente. En cuanto a la­

respuesta, señala que la clase puede mostrar una mayor libertad­

de variación, aunque también debe definirse una o más propiedades. 

A las propiedades en com11n, tanto para la respuesta C.Q 

mo para el estimulo, les denominó propiedades defin itorias mien-­

tras que las pripiedades que pueden variar libremente les llamó-
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no definit ori as. 

También seña l a que el número de actos de un organismo­

que cumplan con la pr opiedad defini t oria es indefin i do y aunque­

las respuestas que con tribuyen a l t otal no fue sen i deént i cas , -­

aún podrian producir curvas ordepadas que se mantuviesen sin ca,m 

bios o cambiasen ordenadamente . Los miembr os de una clase resul ­

tan entonces mutuamente reemplazab les a pesar de sus diferencias . 

Las propiedades no definitoras no son siempre irrele-­

vantes y a menudo los miembros de la clase , en consecuencia, no­

son mutuamente reemplazables. Hay respues t as que aunque compar-­

ten caracteristicas con las respuestas miembros de la clase no -

cumplen con la propiedad definitoria y no cuentan como miembros­

de ella. Asi mismo, si se variasen las propiedades no definito-­

rias de la c l ase de estimulos, estas propiedades podrian tener -

efectos sobre operaciones posteriores. 

Plantea también que a una mayor restricción de las prQ 

piedades no definitoras se ocasionaria una mayor inducción, dado 

que dos instancias sucesivas serian más semejantes, pero las re.§. 

tricciones severas deben rechazarse , ya que pueden implicar uni­

dades arbitrarias que no sean representativas de la conducta qo­

mo un todo y el análisis de la conducta no debe ser un acto de _­

subdivisión adbitraria . Por otro lado, la fragmentación no debe­

ser tan general como para definir el esti mulo y a la respuesta -

exclusivamente como partes del ambiente y de la conducta , requi-
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riéndose siempr e algún grado de restricción. 

Ya que l a s r estr i c c iones a gudas no son prácticas y que 

en alguna medida hay que restring i r , l a condic i ón señalada por -

Skinner para especificar las propiedades definitor i as de una c l_g 

se es que produzcan curvas ordenadas , inclinándose por la cons i§ 

tencia de los datos más que por la reproductibilidad exacta como 

criterio último de restricción . 

Su análisis recomienda descubrir las propiedades def i­

ni torias del estimulo y la respuesta y expresar l a correlación -

en términos de clase. 

Esta forma de fragmentación no resulta del todo adecuA 

da como se verá más adelante. 

En cualquier estudio de condicionamiento operante, una 

vez que se decide que respuesta o respuestas se medirán, el expg 

rimentador se enfrenta a la necesidad de identificar que instan­

cias de respuesta reforzar. 

Skinner (1938) y Ferster y Skinner (1958) definen dos­

categorias de reforzamiento basadas en dos formas de identificar 

respuestas individuales. Una categoria basada en el paso de in-­

tervalos de tiempo de no reforzamiento entre dos respuestas re-­

forzadas y la otra categoria basada en la emisión de un número -

especifico de respuestas por el organismo. 

Desde los primeros trab ajos de Skinner han surgido va­

riaciones, permutaciones, etc. de l os programas de razón e inte~ 
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valo, lo que ha creado una necesidad de organización práctica. 

Schoenfeld , Cumming y Hearst (1956 ) eligen el tiempo -

más que el conteo de respuestas como la var i able estructural de­

los sistemas t y tau, cuyos parámetros permiten, entre otras­

cosas, que un gran nümero de programas de reforzamiento conside­

rados como separados o lejanamente relacionados puedan definirse 

forma unificada como casos especiales. 

Un problema fundamental en el estudio de los programas 

de reforzamiento es la definición de la respuesta. Como se seña­

la en párrafos anteriores, aunque se establezcan los limites de­

una clase de respuestas, ello siempre implica decisiones arbitra 

rias, lo que podria determinar en un momento dado la forma de i.n 

terpretar los hallazgos experimentales. Por otro lado, la definá 

ción de la clase de respuestas determina también la clase de re.§. 

puestas que no se reforzarán (~).Dado que la conducta es un fly 

jo continuo, en cada experimento existe un contexto de ~ para -­

las respuestas especificadas, por lo que el producto del experi­

mento mismo depende en gran parte, tanto de las respuestas refo_¡: 

zadas como de las que no los son (Schoenfeld y Farmer, 1970). 

Como Skinner señala, el flujo conductual puede dividi_¡: 

se con propósitos analiticos. Sin embargo, en los estudios de -­

los programas de reforzamiento solo se ha considerado a la res-­

puesta especificada y nunca a ~. Dado que ~ es la clase de la 

otra conducta, ella nunca ha sido explicitamente definida y con-
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secuentemente solo se ha definifo por exclusión. 

Debido a la posibilidad de interacción y de dependen­

cia mutua entre las respuestas medidas y las respuestas no medi 

das, es necesario que se le preste atención a ~ como se le ha 

prestado a la respuesta especificada . 

Además, dada la dependencia del reforzamiento (tradi­

cionalmente considerado como la operación de la variable inde-­

pendiente) con respecto a la respuesta (generalmente la varia-­

ble dependiente) una vez que tanto la respuesta como ~ se es­

pecifican el programa de reforzamiento puede aplicarse a ambas­

diluyéndose la dependencia de la variable independiente con re~ 

pecto a la variable dependiente (Schoenfeld y Farmer, 1970). 

Ya que ~ se ha definido solo por exclusión, se re-­

quiere de alguna regla para identificar las instancias de ~ a 

reforzarse. De las diferentes formas de obtener una unidad tem­

poral de ~ es una de interés para el presente trabajo la que­

se menciona. Ella se refiere a cuando la respuesta especificada 

no ocurre durante todo un ciclo T en un programa t. En este 

caso el reforzador se proporciona de acuerdo con alguna probabi 

lidad al final de cada ciclo T en el que la respuesta no ocu­

rre (Kadden, 197l;Kop, 1972;Sussman, 1972; Blaustein, 1975). 

Una vez que los programas de reforzamiento sean solo -

reglas para la intromisión de estimules dentro del flujo condu~ 

tual, ni la respuesta especificada, ni la ~ necesitarán defi- , 
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nirse o identif i carse de antemano (S choenfeld y Cole , 1972). 

Por otro lado, la contingencia del reforzamiento sobre 

la respues t a se considera como un ingrediente esencial del cond~ 

cionamiento operante y r epresenta t ambién un problema fundamen-­

tal para el estudio de los programas de reforzamiento. 

El término contingencia dentro del condicionamiento-

operante se refiere a la relación reforzador y la respuesta que­

lo pruduce, aunque de hecho la contingencia se establece sin im­

plicar producción, limitándose a cualquier regla por la que un -

experimentador impone una probabilidad condicional entre la res­

puesta y el reforzador, en esa secuencia temporal. Pero esto no­

es del todo satisfactorio ya que el reforzamiento no contingente 

seria imposible, dado que si se define una respuesta el reforza­

miento seguiria siempre a alguna respuesta con demoras variables 

(Schoenfeld, Cole, Lang y Mankoff, 1973). 

El reforzamiento no contingente tampoco seria posible­

s i no se definiese alguna respuesta y se hiciese depender · exclu­

sivamente del tiempo, ya que la conducta es· un continna·;y "e·l re­

forzamiento dentro de algún programa seguiria a alguna respuesta 

con alguna demora variable. La demostración de Skinner (1948) -­

del "condicionamiento superticioso" aclara que e l condicionamie.n 

to operante es posible aún sin especificar experimentalmente la­

respuesta. 

Aunque la definición de contingenc i a implica condicio-
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nalidad e ntre respuesta y reforzador , los párrafos anteriores in 

dican que por contingencia se pueden c ons iderar a l menos dos con 

diciones. Una seña la que la distribución de los reforzadores en­

e l tiempo está determinada por la d i stribución temporal de las -

respuestas. La otra es lainversa, esto es, que la distribución -

temporal de los reforzadores determina la distribuc ión de las 

respuestas en el tiempo. De cualquier forma está claro que el 

término contingencia se refiere a un parámetro de los programas 

de reforzamiento que representa un continuo de valores, con una­

variedad de reglas temporales indefinidamente numerosas que nun­

ca se han estudiado exhaustivamente (Schoenfeld, Cole, Lang, Man 

koff, 1973). 

Lo importante para el condicionamiento son las relaciQ 

nes que se obtienen entre las respuestas y los estimules de acueÁ 

do con los procedimientos experimentales. Esto lleva a que los -

programas de reforzamiento sean liberados de la implicación del­

reforzador dependiente de la respuesta y que los programas de r~ 

forzamiento se conviertan en programas de presentación de estira~ 

los (Schoenfeld y Cole 1972). 

Finalmente, dado que la teoria moderna de la conducta­

ha estado profundamente influenciada por la atribución de propi~ 

dades reforzantes a los estimules (positivos o negativos) y por­

la separación de los programas de reforzamiento en positivos y -

negativos, se presenta otro problema. 
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El problema se presenta por los resultados paradójicos 

encontrados . En algunos estudios se ha encontrado una supresión­

de la respuesta e specificada a la que se le aplica contingen.te-­

mente un estimulo " aversivo" (Estes , 1944 ; Azrin, 1959; 1960;- -

Appel, 1961;1963¡ Brethower y Reynolds, 1962; Azrin, Holz , y Ha~ 

ke, 1963;Holz y Azrin , 1963 ) . En otros estudios se ha notado que 

los estimulas "aversivos" que mantienen conducta de escape o de­

evitación también mantienen las respuestas a las que se aplican­

contingentemente. Este último efecto se ha observado no solo en­

sujetos con historias de exposición a procedimientos de evita- -

ción (Me Kearney, 1968;Byrd, 1968) o de escape (Morse y Kelleher, 

1970; Morse, Meád y Kelleher , 1967) sino también en sujetos con­

exposición anterior a programas de reforzamiento positivo (Ke- -

lleher y Morse, 1968). 

Es- dentro del contexto anterior donde se ubica el pre­

sente trabajo. 

Primeramente se discribir& con brevedad los intentos -

de integrar los diferentes programas de reforzamientos positivo­

dentro de un sistema m&s general, en el que la variable fundamen 

tal es el tiempo, describiéndose sus principales rasgos y v.aria­

bles. 

Aunque los sistemas temporales son un medio de progra­

mar cualquier evento ambiental, este traba jo se centra primordia~ 

mente en los programas aversivos dada la importancia que dichos-
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programas tienen dentro de la teoria moderna de l a conducta y -

dada la posibilidad que los sistemas temporales nos proporcionan 

como sistema de clasif icación y organización. 

Se revisará la literatura que intenta extender la ge­

neralidad de los sistemas temporales de clasificación al área -

del control aversivo, unificando sus diferentes modalidades con 

sideradas como separadas o poco relacionadas. 

Finalmente, dada la atribución de propiedades a los -

estimules per se y a la dicotomización de los programas de re-­

forzamiento en positivos y negativos, se intentará considerar a 

los diferentes efectos conductuales, vistos como opuestos, como 

cambios conductuales continuos que dependen de los valores de -

los par~tros de los estimules. 
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II.- SISTEMAS t-tau 

A.- Sistema t. 

Los sistemas t tau tienen su origen en los programas de 

reforzamiento de dos categorías sefialados primero por Skiriner 

(1938 ) y ampl iamente descritos por Ferster y Skinner (1957 ). 

cuando una respuesta es la condición necesaria y sufi-­

ciente para el reforzamiento se habla de programas de reforzamieE, 

to continuo o del 1000fo, pero cuando una sola respuesta es condi-­

ción necesaria pero no suficiente , hay dos reglas para identifi-­

car cual del tren de respuesta se va a reforzar: una categoría ~ 

sada en el copteo de respuestas o razón, en donde la respuesta se 

elige por la posición ordinal contada a partir de algún punto se­

leccionado arbitrariamente, pudiendo ser la razón invariable (ra­

zón fija) o cambiar de un reforzador a otro (razón variable): y -

la otra categoría basada en el tiempo de ocurrencia de la respue.!!: 

ta o intervalo, en donde la respuesta se elige por su posición -­

temporal a partir de un tiempo cero arbitrario, pudiendo ser el -

per!odo de tiempo constante (intervalo fijo ) o variar de un refo.f. 

zador a otro (intervalo variable) (Ferster y Skinner, 1957). 

Dada la dicotomía existente sefialada en los párrafos aE_ 

teriores, surge el sistema t como un intento de reducir el número 

de categorias de l os programas de reforzamiento, con el f in de 
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ofrecer continuidad del proceso (Schoenfe ld, Comming y Hearst, -

1956; Scheonfeld y Cole, 1972; 1976). 

El sistema consta de un ciclo repeti t ivo T, con cada-

ciclo dividido en dos subintervalos , y t 4 , r epresentánd.Q. 

se como se indica e n la figura uno . 

, ... 

-T-. .... 

Fig. 1.- Representación del sistema t • 

Para explicación recdrrase al texto (to-

rnado de Schoenfeld y Cole, 1972, Pág. 10) 

T es la duración de un ciclo repetitivo y su duración 

puede manipularse como variables idependiente por cualquier fórrn~ 

la. td es la parte de T durante la cual está en efecto una 

probabilidad dada deq.ie un evento ambiental dependiente de la 

respuesta ocurra y dicha probabilidad puede manipu l arse corno un­

parámetro adicional adoptando valores entre cero y la unidad. t~ 

es la fracción del ciclo T du r ante la cual la probabilidad de 

presentación del evento ambienta l programado puede también adop-

tar diversos va l ores, pero con la condición de que la probabili -
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dad sea menor que en td • T es e l resultado de dividir td/ (td + 

t 6 ), o sea la proporción de T ocupada por td (Schoenfeld, cu~ 

ming y Hearst , 1956) • 

Al diseñarse los primeros experi mentos exploratorios -

con t se adoptaron algunas restricciones : a ) . - T se mantenia - -

constante a través de un experimento o al menos dura nte una se-­

sión experimental; b) .- td y tA se alternaba n ; c) .- El ER era d~ 

pendiente de la respuesta y se presentaba solo una vez en cada T 

y ónicamente a l a primera respuesta en td; d).- ninguna res- -

puesta en tA era reforzada (Shoenfeld, Cumrning y Haerst, 1956;­

Shoenfeld y Cole, 1972). 

Dadas las cuatro restricciones anteriores y con la ma­

nipulación de los parámetros T y T las investigaciones realiz~ 

das establecieron contacto con los programas tradicionales, agr~ 

pándolos dentro de una sola categoria y proporcionando continui­

dad entre ellos. 

En la figllra 2 se esquematiza el dominio experimental­

sugerido por la manipulación de las diferentes variables involu­

cradas en el sistema t, presentándose algunos sectores que co- -

rresponden a diferentes patrones de ejecución de los programas -

definidos tradicionalmente. 
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D A 
• 1 ·---- - - -- --· ~--------

T e F 

- - - - - - - - - - - - • - - - - - - - - - - - - • - - - - - - - - • "I - - - - - - - - • 1 
1 
1 

E B 

o l.O 
Fig. 2.- Representación del dominio experimental 

sugerido por las variables T y ~- Para explica-

ción recórrase al texto (tomado de Schoenfeld , -

cumming y Hearst, 1956, Pág. 564). 

Asi, cuando T tiende a cero (td extremadamente cor--

to) independientemente de la duración de T (Sector C) se obtiene 

el efecto de extinción dado que el reforzamiento ocurre con tan-

poca frecuencia que las respuestas no pueden ser mantenidas 

(Clark, 1959) • 

Haciendo a tA igual a cero y td igual a T (o T igual 

a uno) con la longitud de de T menor que la duración de cualquier 

reforzamiento (sector B) se establece contacto con el programa -

de reforzamiento continuo , dado que cada respuesta ocurre en un­

td nuevo (Brandauer, 1958). 
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Asi mismo, con t 4 igual a cero y td igual a T pe­

ro con longitudes de T comparativamente mayores (sector A) s e 

establece el programa de intervalo fijo por el reloj d e duración 

T (Schoenfeld, Cumming y Hearst, 1956; Cumming y Schoenfeld, - -

1958). 

Reduciendo ~ (sector D) se obseva una elevación en la 

taza de respuestas , mostrando una combinación de pausa posrefor­

zamiento y una tasa alta de respuestas una v ez que se reinicia -

el responder . Debido a la pequefta variabilidad en las pausas po~ 

reforzamiento y una constancia relativa de la tasa de respuestas 

se establece la perioricidad del reforzamiento. Si cada es-

ocupado por el menos una respuesta, se establece contacto con -­

los programas de razón fija (Schoenfeld, cumming y Hearst, 1956; 

Hearst, 1958; 1960). 

Una mayor reducción de T (pero sin llegar a extinción) 

ocasiona que algunos tds no sean muestreados por respuesta al­

guna (Sector D también), disminuyéndose la periodicidad del re-­

forzador y se establece asi un patrón de respuestas más parecido 

al del programa de razón variable (Schoenfeld Curmning y Hearst -

1956; Hearst, 1958; 1960; Clark, 1959). 

Si la duración de T es menor que e l menor tiempo entre 

respuestas, se establece el pa:ograma llamado de razón aleatoria­

(sector E), teniendo cada respuesta la misma probabilidad de re­

forzamiento y en donde T expresa dicha p r obabilidad. Por ejemplo 
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si td es igual a T (T igual a uno) la probabilidad de reforza-­

miento es 1.0 para todas las respuestas; si td ocupa la mitad - ­

de T (T igual a o.s) la probabilidad de reforzamiento es de 0.5 

para cada respuesta, ya que cada respuesta tiene la misma prob~ 

bilidad de caer en un td que en un tA, etc. Por otro lado,­

e l inverso de T predice el ndmero medio de respuestas p or re-­

forzamiento (1 y 5 en los ejemplos anteriores) y su distribución 

(Brandauer, 1958 ; Sindley y Schoenfeold , 1964). 

El sector By parte del sector e se incluyen ·dentrode 

E, ya que en el primer caso la probabilidad de reforzamiento p~ 

ra cada respuesta es de 1.0 y en el segundo caso la probabili-­

dad es de cero. 

El sector F queda para nuevos programas adn sin nomi­

nar. Esto tiene la ventaja de poder derivar a través de la dedu~ 

ción y de la exploración experimental nuevos tipos de programas 

de reforzamiento como fue el caso de los de razón al azar. 

Como se observa en la figura 2, los programas de inter 

valo variable no se incluyen dentro del dominio experimental de 

t, dados los parámetros de T y T exclusivamente. 

Los programas de intervalo variable son obtenidos con 

la introducción de una nueva variable, p (a tratarse en el si-­

guiente punto de esta sección , ), en donde p es la probabili-­

dad de reforzar la primera respuesta e n cada T, siendo T fijo y 

T igual a 1.0 expresando T/ p el intervalo medio entre refor-
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zadores (Farmer, 1963; Millenson, 1963). 

B.- p: Probabilidad de Reforzamiento . 

Dentro de los sistemas t-tau la probabilidad se usa c~ 

mo vari able independiente en el sentido de la frecuencia de aqu~ 

llas ocasiones en las que la operación experimental se realiza, ­

con respecto al toral de ocasiones en que podria realizarse. 

El sistema t para el propósito ant erior usa la expre-­

ción T/p, con p como un término formal que define la frecuencia­

relativa de ocasiones (ciclos T) en las que el reforzamiento es­

tá disponible. Las ocasiones son distribuidas en una secuencia -

inpredecible o al azar dentro de la población de eventos (Farmer, 

1963; Millenson, 1963). 

El sistema tau introduce la probabilidad de reforzamieQ 

to a través de la manipulación de sus propios parámetros tempor~ 

les, haciendo a la probabilidad de reforzamiento igual para todas 

las respuestas e independiente del tiempo entre ellas. La distr! 

bución de respuestas reforzadas se supone que es aleatoria en la 

secuencia de todas las respuestas (Snapper, 1962). 

c.- Sistema tau. 

La teoria del condicionamiento operante enfatiza en la­

contingencia del reforzador sobre la respuesta, estando la secueQ 

cia temporal respuesta-reforzador de acuerdo con alguna regla de­

probabilidad condicional impuesta por el experimentador lo que --
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f uerza una dep endencia del reforzador c o n respecto a la respuesta, 

ya que la distribución temporal de las respues tas determina la -­

distribución t emporal de los re f orzadores (Sc h oenfeld, Cole, Lang 

y Mankoff, 1973). 

Dado cpe en l o s pro gramas de reforzamiento tradiciona~­

: es ambas categoria s i ncluye n solo reforzadores que s o n d ependien 

tes de l as respues t as , má s que progr ama s de refor zami e nto son r e ­

glas de identifi caci ón de l a respuesta a reforza r y aunque e l -~ 

sistema t proporci ona continuidad para la integraci ón de d i chos 

programas, también, incluye reforzadores que dependen de la res-­

puesta. Debido a la condición de que solo la primera respuesta en 

td es reforzada, especificar "primera" en cualquier programa de­

reforzamiento es contar uno y por principio cualquier o t ra res- -

puesta identificable por su posición ordinal puede elegirse para­

reforzamiento en td con igual justificación, desvaneciendo con­

ello en algdn sentido su intento de tener un carácter pdramente -

temporal (Schoenfeld y cumming, 1957; Snapper, 1962). 

Es por lo anterior que se origina un nuevo sistema que­

ofrece una regla temporal para la identificación de respuestas a­

reforzarse (Schoenfeld y Cummi ng 1960). 

Con el sistema tau todas las variaciones de procedimien 

to son controladas exclusivamente por parámetros temporales . Este 

sistema puede representarse de la siguiente forma : 
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.+------ 'l tl ll _______ ...., 

... J t. ... .., A. L 

JUUl
td 

. .. . . ~ 

Fig. 3 . - Representación del s i s t ema tau. 

Para explicación recdrrase al t exto ( to-

mado de Schoenfeld y Cole, 1972, pág . 15) 

Paralelamente el sistema t, tau es un ciclo de tiempo 

análogo a T, en donde taud y tauA son partes alternantes del c! 

clo tau, similares a y tA • 

Taii es la proporción del ciclo tau ocupada por tauª­

º taud/(taud + tauA) semejante a T. 

td y tA. son ciclos de tiempo en proporciones variables 

entre cero y la unidad con una alta tasa de alternación o sea 

td + t~ menor o igua l al TER mi ni mo. Al de f ini rse taud y tau~­

se incluye la condici ó n de que td sea may or e n taud que en tau • 
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- d d ~ tes igual a t /(t + t ) , u s ándose t para distingui~ 

lo de T y en donde t expresa p para cualquier respuesta. 

Dentro del sistema tau a diferencia de t, toda res- -

p uesta que coincida en td d ebe reforzars e y p es igual (mayor -

e n taud que en tau A) para cada respuesta (Schoenfe ld y Cole, - -

1 97 2). 

Dentro de es te s i stema el p rograma d e razón alea t oria -

se produce para c ualquier valor d e tau s i ta\l e s igual a 1. 0 y -­

con t en cualquier valor . 

De los programas tradicionales solo el de r eforzamiento 

regular y la extinción son estri ctamente definibles dentro del 

sistema tau. cuando la varibales es igual a 1. 0 y t 

también es igual a 1.0 se produce el reforzamiento contí-

nuo, mientras que la extinción se obtiene con tau 

igual a cero y t también igual a cero (Snapper 1962). 

Los programas especiales son aproximado• a lo largo de-

los parámetros del sistema corno casos lirnitrofes. 

El sistema tau se basa solo en la persencia o ausencia-

del reforzador en ocurrencias individuales de la respuesta y este 

sistema es informado por sus parámetros temporales más que por --

cualquier otro componente designado arbitrariamente . 

Los parámetros de los s i stemas t y tau s i rven para pre~ 
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cribir la coinsidencia de cualquier evento ambiental con la co~ 

ducta, incluyéndose l os estimulas aversivos entre esos eventos. 
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III.- EL CONTROL AVERSIVO BAJO CONTINGENCIAS 
DEFINIDAS TEMPORALMENTE. 

A.- Definiciones y hallazgos convencionales. 

A partir de la fragmentación de los co ntinuos, conduc-

tual y ambienta l, y la tasa de respuesta como dato básico el aná 

lisis experimental de la conducta se ha desarrollado durante las 

ultimas décadas, estarrlo el control aversivo como una de l a s 

áreas estudiadas bajo este enfoque. 

De acuerdo a la concepción más Skinneriana {o del con-

dicionamiento operante) se habla del control aversivo cuando la-

tasa de ocurrencia de alguna clase de respuestas e n particular -

depende de algún estimulo aversivo . 

Los estimules aversivos se han dividido en dos catego-

rias: estimules a los cpe el organismo responde para removerlos-

o evitarlos {reforzadores negativos) y estimules que decrementan 

la probabilidad de ocurrencia dela respuesta a la que siguen {e~ 

timulos punitivos). Un estimulo que funciona como reforzador ne-

gativo, casi siempre es también un estimulo punitivo y viceversa 

(Fantino, 1973). 

Acorde con este enfoque, los estimules aversivos actúan 

de manera opuesta a como l o hacen los reformadores positivos. Así, 

cuando los reforzadores positivos (E+Rs) siguen a la ocurrencia-

de algún miembro de la clase de respuestas especificada, la pro-

habilidad de la respuesta i ncrementará, mientras que los estimu-
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los aversivos decrementarán la probabilidad de la respuesta a la 

que siguen. cuando los E +Rs son retirados la probabilidád de_ la­

respuesta que los remueve se decrementa mientras que los estimu­

les aversivos incrementarán la probabilidad de las respuestas -­

que los remueve (Fantino 1973) • 

Tradicionalmente se ha considerado a la estirnulación -

negativa y el reforzamiento positivo corno lados opuestos de la -

misma moneda, en donde los efectos van en sentido opuesto aunque 

las operaciones experimentales sean paralelas . Las diferencias -

en el producto conductual se atribuyen, presumiblemente, a las -

diferencias en la cualidad de los estimules. 

Dentro del área del control aversivo tradicionalmente -

se han estudiado tres aspectos: el castigo, el escape y la evita­

ción. 

El castigo por lo general se ha definido corno la redu~ 

ción de la probabilidad futura de una respuesta especificada, C,2 -

rno resultado de proporcionar inmediatamente un estimulo a esa 

respuesta (Azrin y Holz, 1966). 

En los estudios del castigo en el condicionamiento op~ 

rante una variable importante ha sido la manera en que se intro­

duce por primera vez dicho estimulo. cuando un estimulo aversivo 

de intensidad considerable se introduce repentinamente produce -

una supresión total de la respuesta (Azrin, 1959; 1960; Bretho-­

wer y Reynolds, 1962; Azrin, Holz y Hake , 1963; Holz y Azrin, --
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1963), mientra s que si el castigo se introduce inicialmente a -­

u na intensidad baja y se incrementa gradualmente, la supresión -

de la respuesta p~ede no existir o ser unicamente parcial y tem­

por·a1 (Miller, 1960; Azrin, Holz y Hake, 1963). 

La intensidad del castigo se ha considerado como e l m~ 

yor determinante del grado de reducción de la tasa de respuesta ·. 

Diversos autores han encontrado una relación entre la intensidad 

del castigo y la supresión de la respuesta (Estes, 1944; Dins- -

moor, 1952; Azrin, 1959 b; 1960 b; Appel, 1961; 1963; Brethower­

y Reynolds, 1962; Azrin, Holz y Hake, 1963). 

La demora del castigo es otra de las variables que se­

han estudiado, encontrándose que el casigo cuando se presenta -

con retraso respecto a la respuesta, es tan efectivo en la supre­

sión comoel castigo inmediato (Estes, 1944; Hunt y Brady, 1955;­

Azrin, 1956), aunque algón tiempo después la respuesta se recup~ 

ra sustancialmente y a menudo completamente (Azrin, 1956) • 

Otra forma de presentación del castigo que se ha estu­

diado ha sido a través de los programas de castigo. cuando cada­

respuesta es seguida por un estímulo aversivo, el programa se d~ 

nomina de ccasigo continuo por analogía c:on el reforzamiento posi 

tivo. cuando el estímulo se presenta cada n respuestas, al pro-­

grama se le llama de razón. Bajo este tipo de programas a una m~ 

yor tasa de castigo corresponde una mayor supresión de la res- -

puesta (Azrin, Holz y Hake, 1963 ; Zimmerman y Ferster, 1963). --
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cuando la primera respuesta emitida después de un tiempo fijado 

a partir del castigo anterior es castigada el programa es de in 

tervalo fijo. Azrin (1 956) utilizando este tipo de programas en 

contró una curva de res puestas negativamente acelerada con las­

respuestas decrementando en el momento de que el estimulo esta­

ba programado, justamente el efecto opuesto a los programas de­

intervalo fijo de reforzamiento positivo. 

El escape ocurre cuando una respuesta reduce en inten 

sidad a un estimulo o cuando el estimulo es suprimido por la -­

emisión de la respuesta, incrementando e n ambos casos su proba­

bilidad futura de aparición (Fantino, 1973). 

La cantidad de reforzamiento es una de las variables­

que se ha estudiado en el condicionamiento de la respuesta de -

escape, considerándose dos parámetros: uno es la cantidad de r~ 

ducción del estimulo aversivo, encontrándose una relación dire.E_ 

ta entre la intensidad del estimulo y la conducta de escape maE, 

tenida por él (Azrin, Hake, Holz y Hutchinson, 1965; Winograd,-

1965); y la duración del periodo a salvo de un nuevo estimulo -

aversivo, encontrando Catania (1963) y Rach lin y Baum (1969) que 

utilizando un procedimiento de elección (programas concurrentes) 

l a conducta de l os sujetos fue bastante sens i ble la duración r~ 

lativa del reforzamiento obtenible en los dos operandos, mien-­

tras que Dinsmoor (1962) utilizando solo un operando encontró -

unos valores del tiempo a salvo de l estimulo , en que la conduc-
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ta de escape no estaba en función del periodo de tiempo a salvo. 

cuando la variable utilizada para estudiar la respue~ 

ta de escape fue el programa de reforzamiento intermitente, se­

encontró que la conducta mantenida con este tipo de programas -

es similar, en lo cpe el patrón de respuestas se refiere, a la­

conducta mantenida por programas de reforzamiento positivo, aun 

que solo con valores bajos (Dinsmoor 1962; Hineline y Rachlin,-

1969; Azrin, Holz, Hake y Ayllon, 1963 ; Hendry y Hendry, 1963). 

La conducta de evitación ocurre cuando la respuesta -

de un organismo pospone la presencia de un estimulo aversivo, -

incrementando su probabilidad de ocurrencia (Hoffman, 1966). 

Cuando un estimulo neutral (luz, tono, etc.) precede­

ª la presentación del estimulo aversivo las respuestas ante el­

estimulo neutro posponen la presentación del estimulo aversivo. 

A este tipo de evitación se le ha llamado discriminada (Hoffman, 

1966) • 

cuando la respuesta de evitación se establece por el­

metodo de evitación discriminada, una de las variables que afeE_ 

ta su condicionamiento es el intervalo estimulo condicionado-e~ 

timulo incondicionado (EC-EI) • cuando la duración del intervalo 

EC-EI es más larga Bitterman (1965) y Hoffman y Flesher (1962)­

han reportado que la evi tación se establece más fácilmente, mie~ 

tras que cole y Fantino (1966) no encontraron diferencias utili 

zando diversos valores del intervalo EC-EI. La misma clase de -
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resultados inco nclucivos se han encontrado al estudiar los efec-­

t os del intervalo entre ensayos, ya que por un lado se reporta -

una re lación positiva entre la duración del intervalo entre ens~ 

yos y la evitación (Brush, 1962) mientras que por otro lado Pe-­

arl (1963) y cole y Fantino (1966) reportan una relación negati-

va. 

cuando la variable intensidad del estimulo incondicio­

nado ha sido estudiada, también se han encontrado resultados - Q 

puestos, ya que por un lado D'Amato y Fazzaro (1966) y Bolles y­

Warren (1965) encontraron que el condicionamiento de la evita- -

ci6n estaba en función inversa de la intensidad del choque utili 

zada, y por otro lado Theios, Lynch y Lowe (1966) y Kimble 

(1955) reportaron resultados en la otra dirección aunque con di­

ferentes tipos de respuesta. 

cuando ningdn estimulo señala la oportunidad para evi­

tar un estimulo aversivo, se habla de evitación no discriminada. 

Aqui, cualquiera de dos ciclos de tiempo está en efecto depen- -

diendo del evento anterior (respuesta o estimulo aversivo). cua~ 

do el organismo no emite la respuesta especificada, el interva­

lo entre choql}es está en efecto (intervalo choque-choque) • Si el 

organismo emite una respuesta, el choque se pospone y se inicia­

el intervalo respuesta choque. Cada choque inicia el intervalo -

choque-choque y cada respuesta inicia e l intervalo respuesta-chQ 

que. Ningün estimulo exteroceptivo seña la la posposición del cho 
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que y este se pospone cada vez que se presenta una respuesta - -

(Sidman, 1953) • 

Dentro de es te tipo de evitación se .ha estudiado la re­

lación de la duración de los intervalos choque-choque (Ch-Ch) y~ 

respuesta-choque (R-Ch), encontrándose que cuando el intervalo -

Ch-Ch es considerablemente más corto que el intervalo R-Ch, la -

respuesta de evitación se aprende más rápidamente (Black y Morse, 

1961) • 

Sidman (1953) reporta que cuando un intervalo R-Ch es­

mayor que el intervalo Ch-Ch, al incrementarse la duración del -

primero la tasa de respuestas incrementa hasta alcanzar un máxi­

mo (por lo general al igualarse los invervalos Ch-Ch y R-Ch) y -

entonces decrementa. 

El patrón temporal de respuestas que bajo este tipo de 

programas generalmente muestran los animales, es el de responder 

inmediatamente después de un choque y entonces dejan de hacerlo­

hasta que finaliza el intervalo R-Ch. )' 

B.- Esquemas y variables temporales. 

una vez que los sistemas temporales probaron su utili­

dad para definir unificadamente los programas de reforzamiento -

positivo considerándolos como casos especiales y debido a los r~ 

sultados paradójicos encontrados dentro de los estudios del con­

trol aversivo realizados bajo la concepción operante, se intentó 

extender el sistema t al estudio de los programas aversivos --
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tratando de unificar dentro de él las diferentes modalidades del 

control aversivo y de integrar los ERs {positivos y negativos) -

independientemente de su naturaleza. 

Al intentarse el estudio del control aversivo utiliza~ 

do parámetros temporales, algunos investigadores han hecho al -

E-R conterminal con td, manipulando la duración de td e ingnora~ 

do el parámetro p (Sidley, 1963 ; Malott, Sidley y Schoenfeld, -­

1963). El escpe se obtiene cuando el E-R dura tanto como td y T 

tiende a 1.0, permitiendo a la respuesta cancelar la presencia -

del E-R. 

Cuando un E-R es intermitente y la respuesta interrum-

pe o cancela parte de la secuencia de E-Rs programados, surge la 

evitación. La interferencia de E-Rs se realizó en el sistema t -

permitiendo a una respuesta producir un tiempo fuera {Tf) simi--

lar al intervalo R-Ch de la evitación no discriminada {Sidley, -

1963); Malott, Sidley y Schoenfeld, 1963), o redefiniendo a . td -

como el tiempo durante el cual la ocurrencia de la respuesta rei 

nicia una secuencia de E-Rs {Hurwitz y Millenson, 1961). 

Estas convenciones, aunque son exitosas en hacer con--

tacto con las operaciones familiares en la literatura del escape 

y la evitación y además producen patrones de conducta como de es 

cape y evitación, difieren con la manera en la que generalmente-

se ha definido al sistema t. 

Debido a lo anterior y a que, a pesar de la u.tilidad -
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integrativa del s i s t ema t y de la minimizaci ón de la dependencia 

respuesta-reforzador por el sistema tau es posible la i nteracci ón 

y dependencia mutua de las respuestas medidas y no medidas, otros 

estudios han dividi do el continuo conductual en dos categorias m~ 

t uamente exc l uyentes, R y ~. Estas categorias se han incluido de~ 

tro de dos ciclos de tiempo concurrentes, TR Y T~, los que por lo 

general se inician simultaneamente y pueden ser de cualquier dur~ 

ción. R indica si el programa utiliza la ocurrencia de la respue~ 

ta como requisito para proporcionar el E-R y ~ señala la no ocu--

rrencia de la respuesta especificada como requisito para propor--

cionarlo (Kadden, 1971; Kop, 1972; Bla~stein, 1975). Asi, el E-R 

puede proporcionarse tanto por responder como por no hacerlo. 

El E-R se proporciona de acuerdo a probabilidades condi 

cionales independientes: p(E-R/R) o la probabilidad de presenta-­

ción del E-R en un td que contenga al menos una respuesta; y -

p(E-R/J() o la probabilidad de presentación del E-R en un td en el 

que ninguna respuesta especificada ha ocurrido (Schoenfeld y Cole, 

1972). 

Bajo estas condiciones, en T el td ocupa la parte final 

del ciclo y el E-R para TR se proporciona al emitirse la respues­

-R ta o al final del ciclo, mientras que para T~ el E se proporci2 

na solo al final del cic l o. 

Dadas las dos categorias de respuesta mencionadas con -

anteriordad , las consecue ncias de la ocurrencia de R y ~ pueden -
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manipularse como variables independientes. Las coordenadas de la 

figura 4 definen las combinaciones de la probabilidad de presen-

taci6~ del E-R para R y ~. 

1.0 -------------

o l.ó 

Fig. 4 .- Diagrama que define las posibles combi-

naciones de p(E-R/R) y p(E-R~). Para explica- -

ci6n recdrrase al texto (Tornado de Kadden, 1971, 

Pág. 4). 

R -R Asi, cuando la p(E- /R) es menor que la p(E ~) (par-

te inferior de la linea diagonal) y principalmente con la p(E-R/R) 

igual a cero , a un incremento en la tasa de respuestas correspo~ 

de una disminución en la frecuencia de E-Rs . cuando la p(E-R/R) -

es mayor q..ie la p(E-R~) (parte superior de la linea diagonal) - -

una disminución en la tasa de respuestas ocasiona una menor fre--

cuencia de E-Rs. cuando la p(ER/R) es igual a la p(E-R~) (todos-

los puntos que caen en la linea diagonal) la frecuencia de los --
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E-Rs no se v e afectada por responde r o deja r de h acer l o (Kadeen , 

1971 ; Sch oenfe ld y Co l e , 197 2) . 

Si l a p (E-R/ R) es menor que l a p (E-R/)t) y TR y T~ 

iguales y coterminales , e l incremento en la tasa de respuestas -

que ocasiona un incremento en la frecuencia de presentación de l ­

E-R es la condición necesaria para que la evitación se establez ­

ca. Esto puede trasladarse dentro de la terminologia de la evi­

tación no discriminada, Haciendo T~/p(E-R!)t) equivalente al in-­

tervalo medio Ch-Ch y dando a T el valor del intervalo máximo -­

R-Ch. 

Asi mismo, haciendo a la p(E-R/R) mayor que la p(E-R/­

~) para decrementar la frecuencia de la respuesta, la acción del 

castigo se infiere. Decimos que se infiere dado que se requiere 

laapresiaci6nde un decremento en la tasa de respuestas a partir 

de una tasa substancial anterior a la introducción del estimulo. 

Si la p(E- R/R) es igual a la p(E-R/)t) el procedimiento 

de choque libre(no contingente o independiente de la respuesta)­

es el que se establece, ya que el E-R ocurre con una probabili-­

dad fija independientemente de si ocurre o no la respuesta. El­

intervalo medio entre choques puede obtenerse al dividir T entre 

p(E-R/R) o entre p(E-R/}t) . 

El escape señalado y la evitación discriminada pueden­

describirse dentro de los parámetros del sistema t similarmente­

ª sus contrapartes no seña l adas. Un ciclo T puede adicionarse a 
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los programas t concurrrentes y todos juntos (TR,T~ y T para otro 

estimulo) pueden usarse para describir y manipular las relaciones 

temporales entre ellos (Kop, 1972). 

Las variables restantes de la estimulaci6n aversiva son 

la intensidad del estimulo y la forma o el lugar corporal de la -

aplicación del estimulo. Estas variables conjuntamente con los -

parametros ya mencionados hacen posible dentro del marco de los -

sistemas t- tau incorporar procedimientos y efectos conductuales 

que se ha considerado se encuentran en areas distantes. 
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IV.- EVIDENCIA EXPERIMENTAL. 

En esta sección s e pretende hacer una revisión de la 

experimentación dentro del area del cont rol aversivo que ha uti 

lizado parámetros temporales. 

Aunque la literat ura dentro de esta concepción no es 

muy extensa, se intenta que sea lo mas representativa posible y 

que muestre l os rasgos principales de l o s procedimientos exper.4,_ 

mentales que se han utilizado y los principales hallazgos obte­

nidos. 

Los primeros experimentos que se realizan dentro de­

este contexto tienen como ob j eto extender el sisteme t al estu­

dio de los programas aversivos. Así, Sidley (1962) intentó - -

extender el sistema t para integrar dentro de él, los procedi-­

mientos de escape y evitación. 

Para alcanzar su propósito, Sidley realizó dos expe­

rimetos en los que utilizó como sujetos a 9 ratas, como respue~ 

ta a la presión de una palanca y como E-R un choque aplicado -­

por medio de la rejilla del piso de la camara experimental. El­

E-R se presentaba mientras el td estaba en efecto y las respue~ 

tas que coicidían con e l td suprimían la presencia del choque, -

mientras que durante el t~ no se programaba ningun E-R. Cual-­

quier respuesta en td iniciaba un Tf y l as respuestas durante -

el Tf no tenían efecto. 
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En el primer experimento con td constante en 0.5 se­

gundos, el Tf y el t 4 se manipularon sistemáticamente, adoptado 

el Tf valores de 10, 5, 2, 1, segundos y t6 variando de O, 1.5 ,-

4.5, 9.5, a 19 .5 s egundos. Cada sujeto se expuso a todas las -

combinaciones posibles de Tf y t 4 . El primer valor del Tf se­

mantenía constante y el t adoptaba c a da uno de los cinco valo ­

res en sucesión, p osteriormente se fij aba el valor siguiente -­

del Tf , repitiéndose la secuencia del t 4 , etc. 

En el segundo experimento, para dos animales el td -

estubo contante en 0.5 segundos, el Tf fue igual a 10 segundos­

y el tÁ varió en O, 1.5 , 4.5, 19.5, 29.5 , y 59.5 segundos. Des­

pués de esta secuencia, con el Tf igual a 5 segundos, el tA - -

igual a 1.5 segundos, y con el Tf igual a 20 segundos, el tA -­

igual a 29.5 segundos. Para otros dos animales, con td también 

igual a 0.5 segundos, el Tf igual a 10 segundos, mientras que -

para el tA la secuencia de valores se invirtió iniciándose en -

19.5 segundos. A uno de estos dos últimos animales se le expu­

so a cada valor del programa por tres sesiones de 94 minutos c~ 

da una y al otro se le expuso a cada valor durante 7 sesiones -

de 240 minutos cada una. 

L·as variables dependientes medidas fueron la tasa 

de respuestas, la frecuencia de respuestas extras durante el Tf, 

la distribución de TERs, Tf/E-R, la duración de las respuestas­

y R/E-R. 
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Los hallazgos del p r imer expe rimento señalaron que -

c ua nd o l a duración de l t~ se a largaba, la tasa de respuestas 

g e neralmente d e crementaba; c uando el Tf era menor que el tA , la 

vari a ción del Tf no o c a c i onaba c ambios sis temát icos en la tasa­

d e respue s tas; cua ndo t A era i gua l a O segundos la tasa de res­

puestas a l canzaba un máximo c onf o rme l a dura ción del Tf dismi-­

nuí a ; e l núme ro d e resp uestas por E- R no s e corr elacionó con la 

duración de l Tf , ni c o n la duraci ón del t A , pero s i hubo pro-­

porcionalidad entre la tasa de respuestas y la frecuencia de -­

E-Rs; la distribución de TERs sugiri ó un patrón d e respuestas -

en el que después de un E-R seguían e xplociones d e r e s pue stas;­

cuando la tasa de respuestas incrementaba la duración de las - ­

respuestas decrecía y viceversa,también se observó que l a dura­

ción de las respuestas tendió a incrementar cuando e l tÁ se pro 

longaba. 

Los resultados del segundo experimento indicaron que 

para los dos sujetos en Tf y t 6 variables, la tasa de respues-­

tas, la duración de las respuestas y la función Tf/E- R fueron -

semejantes a las del experimento uno , pero la proporc ión R/E-R­

fue mayor en este experimento; cuando el t 4 era mayor a 19.5 se­

gundos, las funciones Tf/ E-R y R/E-R incrementaron de tal forma ­

que sugieren un patrón de respuestas como de evitació n y bajo -

estos mismos valores de tA, la distribución de TERs de un suj e ­

to fue semejante a las di s tribuciones obtenidas bajo programas-
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convencionales de evitación no discriminada , pareciendo indicar 

una discriminación temporal; para los sujetos restantes, compa-

r ados con los sujetos de experimento uno , no se apreciaron dif~ 

rencias en la tasa de respuestas, la duración de las respues---

tas y la función R/E-R, aunque el orden de exposición a los prQ 

gramas fue inverso y el tiempo de exposición más prolongado. 

El autor concluyó que es posbile dentro del sistema-

t, obtener conducta similar a la que se obtiene de los progra--

mas de evitación no discriminada. 

Posteriormente Malott, Sidley y Schoenfeld (1963) in-

tentaron observar el efecto sobre la adquisición y mantenimien-

-R to de la respuesta bajo programas t, en el que el E era termi 

nado, pospuesto o inafectado por la ocurrencia de la respuesta. 

Utilizando el mismo tipo de sujetos, respuesta y - -

E-R que en el experimento anteriormente citado, en éste se man~ 

jaron cuatro condiciones: 

1.-La condición de "escape y evitación" similar al -

procedimiento de Sidley, con td de 0.5 segundos , el tA igual a-

1.5 segundos y el Tf igual a 10 segundos . 

2.-En la condición de "escape " las respuestas duran-

te el td terminaban con la presencia del E-R, mientras que las-

respuestas en t4 no afectaban a la programación del siguiente -

3.-En la fase de "evitación" las respuestas en td --
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no terminaban con la presencia del E-R, pero las respuestas e n 

tA iniciaban un Tf, tiempo durante el cual los E-Rs programa-­

dos no se presentaban. 

4.-En la condicion de "extinción" ninguna respuesta 

terminaba con el E-R y todos los E-Rs programados se presenta­

ban . 

Como durante las condiciones de "escape y evitación" 

y "evitación" los animales respondían a una tasa que mantenía­

al intervalo entre E-Rs cercano a los 9.5 segundos, para mant~ 

ner semejante la frecuencia de E-Rs en todas las condiciones -

el t A se incrementó de 1. 5 a 9. 5 segundos durante "escape" y -

11 extinción 11
• 

La secuencia de exposición a las diferentes condi--

ciones fue como sigue: para un animal 1, 3 y 4 para un segll!!. 

do sujeto 1, 2 y 4; para un tercero 1, 2, 4, 1 y 3; para el -­

cuarto animal 1, 3, 4, 1 y 2; y para los dos restante 1 y 4. 

Las medidas tomada fueron la tasa de respuestas y -

la frecuencia de E-Rs. 

Los principales resultados en este experimento señ~ 

lan que el retiro de las contingencias de "escape" o de "evit~ 

ción" o ambas, tuvieron poco efecto tanto sobre la tasa de re~ 

puestas como sobre la frecuencia de E-Rs. El patrón de res--­

puestas en las cuatro condiciones es muy semejante : breves es­

tallidos de respuestas durante o inmediatamente después de ca-
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Los experimentadores concluyeron que las contigen-­

cias de "escape " y "evitación" jugaro n un papel poco signific~ 

tivo en el mantenimiento de la conducta bajo el programa utili 

zado por ellos, aunque la importancia de las dos contingencias 

para el establecimiento debe determinarse. Señalan también -­

que la condición de "extinción" utilizada se a semejó a el pro­

cedimiento de "choque libre" y en ambos casos el mantenimiento 

de la conducta fue similar . 

Sidley, Malott y Schoenfeld (1963 ) en otro experi-­

mento intentan comparar la conducta bajo un programa de refor­

zamiento negativo cuando el Tf podía acumularse y cuando no PQ 

día acumularse. 

Ellos utilizaron un procedimiento parecido a los ya 

mencionados en donde el td era igual a 0.5 segundos, el tA era 

de O, 1.5, 4.5, 9.5, 35.5 y 119.5 segundos, en ese orden. El­

Tf fue constante en 10 segundos durante todo el experimento, -

pero en esta ocasión las respuestas en Tf reiniciaban este pe­

riodo. 

Al terminar la fase en la que T duraba 120 segundos 

se realizaron dos fases más. Una con T de 5 segundos y otra -

de 120 segundos, pero con las respuestas durante el Tf sin - -

efecto (no reiniciaban el Tf) • 

Durante el experimento la tasa de respuestas, la t~ 
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sa de E-Rs y la razon R/ E-R se tomaron como vari abl es dependieQ 

tes. 

Los resultados obtenidos con la manipulación menc i o ­

nada no mostraron diferencias en la tasa de E-R bajo n i nguna de 

las dos condiciones de Tf ( acumulativ o y no acumulat i vo ) -

cuando T era igual a 120 segundos, pero la tasa de r espue stas -

fue mayor durante el Tf acumulativo cuando T era igual a 5 se-­

gundos . 

El cambio de Tf acumulativo a no acumulativo ocasio­

nó un incremento tanto en la tasa de respuestas como en la tasa 

de E-Rs. Cuando la duración de T incrementó, la tasa de res--~ 

puestas incrementó para un animal y para el otro decrementó. P~ 

ra ambos la tasa de E-Rs decrementó cuando T incrementó y la r~ 

zÓn R/E-R no mostró cambios sistemáticos al variar la duración-

de T. 

De acuerdo con los resultados obtenidos los autores­

concluyeron que si la tasa de E-Rs es un indicador de la evita­

ción, no hay diferencias entre el Tf acumulativo y el Tf no --­

acumulativo con respecto al la cantidad de evitación producida. 

Al tratar de comparar los registros obtenidos en es­

te experimento y los de los programas de evitación no discrimi ­

nada convencionales , el problema estriba en la especificación -

de la respuesta de evitación de este tipo de programas. Quizás 

la mejor forma de considerar a esta conducta no es en que tan -
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eficiante resulta en reducir la frecuancia del E-R, sino en 

examinar y correlacionar las c ontingencias establecidas por el­

experimentador con el producto conductual que surge ba jo esas -

contingencias . 

Los autores sugieren que el Tf acumulativo es seme-­

jante al intervalo R-Ch de los programas convencionales de evi­

tación no discriminada . 

Posteriormente Sidley y Schoenfeld (1963) realizan -

un experimento en donde intentan determinar si la conducta "co­

mo de escape" y "como de evitación " generada por un programa t­

de reforzamiento negativo se afecta por la cloropromazina y !a­

d-anfetamina de una manera semejante a la forma en que las mis­

mas drogas afectan las respuestas de escape y evitación conven­

cionales. 

Utilizando como sujetos a dos ratas, como respuesta­

ª la presión sobre una barra y como E-R un Choque eléctrico, ~­

las variables temporales se establecieron de la siguiente forma 

td igual a 0.5 segundos,t~ igual a 59.5 segundos y Tf igual a -

10 segundos ; el E-R era coterminal con td y una respuesta du-­

rante este periodo terminaba con la presencia del E-R; las res­

puestas en td y en t A iniciaban un Tf y las respuestas durante­

el Tf no tenían efecto programado. 

Las drogas se administraron intraperitonealmente 30-

m.inutos antes de las sesiones experimental es. Para las tres --
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primeras sesiones el programa de administración de la droga 

constó de dosis de 1,0, 2.0 y 4.0 miligramos de cloropromazina 

por kilogramo de peso corporal y para las siguientes tres s e -­

sienes el programa de administración fue de dosis de o.s, 0.8-

y 1.0 miligramos de a-anfetamina por kilogramo de peso corpo-­

ral. 

La variable dependiente medida fue la tasa de res--

puestas. 

Los resultados obtenidos indicaron que a mayor do-­

sis de cloropromazina la tasa de respuestas decrementaba mien­

tras que, con d~anfetamina a mayor dosis la tasa de respuestas 

incrementaba, mostrando los registros acumulativos periodos -­

de trenes de respuestas rápidas esporádicos. 

Los autores señalaron que los hallazgos son simila­

res a los obtenidos bajo las mismas drogas en algunos de los -

programas de evitación no discriminada. 

Las observaciones experimentales son tentativamente 

interpretadas en el sentido de que los programas t aversivos , 

bajo estas drogas, ocacionan cambios conductuales que reprodu-· 

cen los efectos de algunos de los programas aversivos conven-­

cionales. 

Otro estudio que usa el Tf como un "reforzador" de­

la respuesta de evitación es el de Pomerleau (1970) • En él -­

intentó examinar los efectos de sobreimponer un procedimiento-
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Pavloviano (EC-EI) sobre una linea base de evitación no d i scri 

minada con un Tf acumulat ivo . Con este objeto utilizó c uatro-

monos que deber í an empujar una barra como respuesta y como 

E-R utilizo un choque eléctrico aplica do a través de electro-

dos a la cola del animal. 

El experimento constó de cuatro fases. En la prim~ 

ra fase se realizó un entrenamiento de la respuesta de evita-­

ción en donde td era igual a 0.3 segundos, tA igual a 4 .7 se- ­

gundos y el Tf igual a 20 segundos, E-R era coterminal con td, 

pero la respuestas en td ni terminaban con el E-R ni produc!an 

un Tf. A 1 Una respuesta en t producia un Tf y las respuestas du-

rante el Tf podian acumular hasta diez veces el valor del Tf -

(200 segundos) • 

Para la segunda fase (EC sobre impuesto a la evita-

ción) se midieron las respuestas incondicionadas al EC mien---

tras que los sujetos respondían bajo el procedimiento de evit.2. 

ción, aunque el EI no se presentaba (este procedimiento es ~--

comparable a las sesiones control de los estudios de supresión 

condicionada) • 

En la tercera fase (condicionamineto Pavloviano sin 

el operando) el programa de evitación no estaba en efecto y la 

barra de respuestas se restiró. Se presentaba un EC durante -

48 segundos y su terminación coincidía con la presentación de-
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En la Última fase (condicionamie nto Pauloviano sobr~ 

impuesto a la evitación ) el entrenamiento en evitación se al-­

ternaba con el condicionamiento Pavloviano sobreimpuesto a la­

linea base. 

Durante el condicionamiento Pavloviano el EC seguido 

del EI se sobreimponia a la evitaci ón pero no correlacionado -

con la conducta. 

El entrenemiento en evitación se proporcionaba - - -

siempre que la duración del Tf cambiaba y durante este periodo­

no se presentaba el EC-EI. Las interacciones de las duraciones 

del EC y el Tf fueron de principal interés en este estudio y d!!_ 

rante este Último estado experimental tres duraciones del EC 

(14, 48 y 84 segundos) se combinaban con cuatro duraciones del­

Tf (1.0, 2.5, 5.0 y 20.0 segundos ) • 

Las mediciones realizadas durante el experimento - -

fueron la tasa de respuestas, la tasa de E-Rs efectivos y los -

TERs. 

Los principales hallazgos encontrados por Pomerleau­

indican que la tasa de respuestas en ausencia del EC increment~ 

ba cuando la duración del Tf disminuía, así mismo, cuando el EC 

era de mayor duración que el Tf la tasa de respuestas incremen­

taba durante el EC y cuando el EC era más corto que el Tf , la -

tasa de respuestas durante el EC decrementaba . 
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El autor concluyó que s i e l p r ocedimi ento de "condi­

cionamiento de l a respuesta emoci onal " p roduce facili tación o -

supresión de l as respuestas , e llo depende de l efecto de la r es­

puesta sobr e la frecuenc i a de l E-R. por ej emplo si l a tasa de -

respuestas fuese baj a durante e l EC , elevaría la frecuencia de ­

E-Rs l o que ocasionaría entonces que l a tasa de respuest as no -

decrementase . 

En general fue e l efecto de l cambi o en la tasa de -­

respuestas durante EC sobre l a frecuencia de E-Rs lo que deter­

minó el cambio en la tasa. 

Silver en 1966 intentó explorar l os efectos de va--­

riar algunos parámetros de un programa t de reforzamiento nega­

tivo sobre los gradientes de generalización de estímulos. 

Utilizó ratas corno sujetos, presionar una barra corno 

respuesta y un choque eléctrico corno E-R. En el procedirniento­

experirnental el E-R era coterrninal con td a menos que una res-­

puesta terminase con él; td era de 1.08 segundos y T era igual­

a 10 segundos; las respuestas en td y en tAiniciaban un Tf de -

1.08 segundos para dos grupos de sujetos , 4. 32 segundos para -­

otros dos grupos , 17.28 segundos para dos más y 69.12 segundos­

para otros dos ; las respuestas en Tf no p r olongaban la duración 

de él . 

Durante este entrenamiento un gr upo de cada valor de 

Tf se expuso continuamente a un estímulo aud i tivo de 20 cps. Y 
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los grupos restantes se expusieron a 70 cps. 

En una segunda fase se realizaron pruebas de gener~ 

lización. Las sesiones diarias de dos horas se s ubdividieron -

en intervalos de tiempo en los que el estímulo auditivo corre­

lac ionado con el E-R estaba presente (Ed) y periodos de tiempo 

con ausencia de est!mulos auditivos no correlacionados con - -

E-R(Et . Los periodos de Ed duraban 48 minutos con una media -

de 40 segundos y los periodos de E duraban 72 minutos con una 

media de 60 segundos. Los periodos Ed y E se alternaban . 

Las mediciones realizadas en este experimento fue-­

ron la tasa de respuestas , respuestas por E+ y E-, número de -

respuestas durante el Tf , número de Tfs, número de E-Rs, TERs­

y tiempo entre Tfs. 

En un segundo experimento el diseño en general fue­

el mismo que en el experimento uno, excepto que el Tf era 

constante en 4.32 segundos y T era de 5 segundos para un grupo 

de sujetos y de 20 segundos para otro. En este experimento un 

estfmulo de 20 cps., siempre estaba presente. Lo restante de l 

experimento se asemejó al procedimiento del experimento uno . 

Las medidas tomadas aquí fueron la tasa de respues­

tas, el número de Tf y el número de E-Rs . 

Los resultados obtenidos indicaron que antes de la­

generalización, las diferentes medidas de la conducta de evit~ 

ción no discriminada no estaban altamente correladionadas (co-
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rrelaci6n entre E-R y respuestas, entre E-R y Tf s por E-R, -- -

etc.). 

Los gradientes de generalización se obtuvieron con -

el pico en E+ y eran relativamente planos en los valores del 

E-, más inclinados en los valores extremos del Tf cuando los 

gradientes relativos se computaron sin incluir las respuestas -

a E+ y superficiales en duraciones de Tf más prolongadas. 

En el experimento dos, los gradientes que se obtuvi~ 

ron fueron relativamente planos en los valores del E- y más su­

perficiales para los valores menores de T que para los más lar­

gos ( T igual a 5 segundos y T igual a 20 segundos respectiva-­

mente) • 

El autor señala que este estudio es el primero que -

se realizó para la obtención de gradientes de generalización 

dentro del sistema t. Indica también que los gradientes que e!!_ 

tan en función de los parámetros de cualquier programa, rarame!! 

te se han encontrado aún fuera del sistema t. 

El anterior grupo de estudios nos muestran que los -

primeros intentos de estudiar el control aversiv o utilizando el 

sistema t, son realizados con el propósito de estabecer contac­

to con algunos de los programas aversivos convencionales. 

Así, Sidley (1963) obtiene patrones de respuesta si­

milares a lo obtenidos con programas de evitación no discrimin~ 

da. Aunque el Tf se proporcionaba tanto en td c omo en tA y es-
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to difiere con la manera en la que generalmente se define al -­

sist ema t, el Tf permite al pro cedimiento establecer contacto -

c o n algunos programas conve ncionales de evitación y escape. 

El estudio de Malott, Sidley y Schoenfeld(l963) ade­

más de agregar generalidad a los hal l azgos de Sidley (1963) se­

ñala la posibilidad d e colocar a la conducta de ''.escape" y de -

"evitación" bajo el mismo continuo paramétrico. Utilizando un­

procedimiento similar al de Sidley encuentran que las contingeQ. 

cias de "escape" y "evitación" tienen poca importancia para maQ. 

tener la conducta bajo su programa ya que el retiro de una u -­

otra contingencia no tenía efectos sobre el patrón de respues-­

tas. Su procedimiento de "extinción" se asemeja al de E-R.s - -

"libres" tanto como procedimiento en sí, como en el mantenimieQ. 

de la conducta. 

La dificultad de especificar la respuesta de evita-­

ción en los programas t, lleva a Sidley, Malott y Schoenfeld -­

(1963) a considerar la posiblidad de ver a la conducta de evit~ 

ción en términos de su producto conductual , más que en términos­

de su eficacia en la reducción de la frecuencia de E-Rs. 

Cuando Sidley y Schoenfeld (1963 ) comparan los efec­

tos de algunas drogas sobre la conducta "como de evitación" y -

"como de escape " generada por un programa t, obtienen resulta-­

dos semejantes a los obtenidos bajo programas tradicionales de­

evitación no discriminada con las mismas drogas. 
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El estudio de Pomerleau (1970) que us a el Tf como -­

"reforzamiento " p a ra las r espuestas de "evitación" (durante tA ) , 

pero no la cont i ngencia de "escape", ni el Tf por respuestas d.!!_ 

rante t d, puede compararse con l os e studios ante r i ores (princi­

palment~ con e l de Si d ley, Malott y Schoenfeld) y se puede es-­

pe r a r que l os resultados no produzcan grandes diferencias. 

Con respecto a si el pr ocedimiento de "respuesta em.Q. 

cional condicionada" produc e supres ión o f ac i litación de la r e.2_ 

puesta, señala que depende de l os p arámetros de la linea base -

tanto en los programas de re f orzamiento positivo como negativo. 

Al estudiar la obt ención de gradientes de generaliz~ 

ción, Silver (1966) señala que los gradientes que estan en fun­

ción de los parámetros de caulquier programa raramente se han -

encontrado. 

Señala también una cierta semejanza entre ios datos­

obtenidos por su procedimiento y los datos obtenidos por progr~ 

mas ajenos al sistema t. 

Dentro de los experimentos que introducen la varia-­

ble p e intentan establecer contacto con los hallazgos sobre 

castigo, está un estudio de Ferrare (1965) en el que intentó 

examinar la variable de l a distribución temporal de la disponi 

bilidad del casti go. Para ello ut i lizó 64 ratas divididas en -

16 grupos de 4, como sujetos experimentales, l a presión de una­

barra como respuesta, un choque eléctrico como E-R y leche como 
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Los sujetos se e ntrenaron a presionar la barra y una 

vez e stabilizadas l as respuestas bajo un p rograma de reforza--­

miento continuo, cada grupo de su jetos se expuso a valores par­

ticulares de p(E-R) y T/p. Los valores de T/p, o intervalo me­

dio entre E- Rs fueron 320, 160, y 80 s egundos con 5 grupos en 

cada valor . Los valores de p fueron 0.0625, 0.25 , 0.50, 0.75 y 

1.0 con cada grupo en un valor dado de T/ p asignado a una p. P~ 

ra el grupo restante p fue igual a cero. 

Cuando la p(E-R) era igual a 0.0625 y T/ p igual a - -

80 segundos, la p para cada respuesta fue la mi sma (razón a l ea­

toria). Cuando la p(E-R) era igual a 1.0 los programas eran de 

IF. En los otros valores intermedios de p(E-R) los programas -

eran de intervalo al azar . 

El E-R era contingente a la respuesta y si el sujeto 

no emitía respuesta en cualquier T dado el E-R no se presentaba 

en ese T, aunque solo un E-R se proporcionaba en cada ciclo . 

Las medidas tornadas durante este experimento fueron­

el número de respuestas y el número de E-Rs por sesión. 

Los principales hallazgos resportados por Ferrare 

indicaron que para cada valor de p(E-R) existió mayor supresión 

cuando el intervalo medio entre E-Rs decrementaba. La cantidad 

de supresión decrementaba cuando la p(E-R) incrementaba de 0.0-

625 a 0.75 y decrementaba cuando la p(E-R) era igual a 1.0. - -
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Cua ndo la e xposición a los p rogra mas de E-R se pro l ongó l os s u­

jeto s mostraro n una recuperación de la respuesta a partir de l a 

supre sión i n i c ial. El por cent a je de sujetos que r ecuperaron 

l os niveles de las sesiones c o ntrol estubo inversamente r elaci2 

nada con e l grado de supresión. Cuando T/p decre me ntó , l a co-­

rrespondencia entre e l número de E- Rs p r ogr a mados por sesión y­

número efectivo de E-Rs también decr ement ó, re fle j ándose e s t o -

en el número de respuestas y su distr ibuci ón t empora l . 

Los hallazgos de este experimento concuerdan con los 

reportes de que una mayor cantidad de castigo ecasiona una ma-­

yor perturbación sobre la conducta. El autor señaló que la re­

lación de la supresión de las respuestas y las condiciones de -

discriminabilidad del castigo eran difíciles de evaluar a causa 

de diversas suposiciones que se consideran acerca de la distri­

bución de las respuestas sobre las que el castigo es contingen­

te. 

Otro estudio que utilizó la variable p fue el de - -

Snapper, Schoenfeld y Loke (1966) en el que examinaron la supr~ 

sión de la respuesta, la ulceración gástrica y los cambios de ·­

peso de la cápsula suprarenal y del timo, producidos por progr~ 

mas de castigo no contingente de razón aleatoria y detallaron -

el curso temporal de los cambios endócrinos . Con este motivo -

realizaron dos experimentos en lo que uti l izar on como sujetos -

a ratas, la presión de una barra corno respuesta , choques eléc-- · 
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tricos corno E-R- y leche corno E+R . 

En el primer experimento una p(E-R)de razón aleato­

ria y un peograrna de reforzamiento continuo de E+R estuvieron­

en efecto o concurrentemente. La p(E-R) fue de 1.0, 0. 10, - -

0.04, 0.02 , 0.01 y O.O con un valor para cada grupo de sujetos 

y a un séptimo grupo no se privó ni castigó. 

Las variables independientes utilizadas fuer<?m el -

total de respuestas por sesión, la pausa posterior al E-R, la­

razón peso de la glándula por peso corporal y la inspección vi 

sual de los estómagos para la determinación de ulceraciones . 

En el segundo experimento la variable independiente 

fue la duración de la exposición a un programa de p(E-R) de r~ 

zón aleatoria de 0.04 concurrente con un programa de reforza-­

miento continuo de E+R. Los tiempos de exposición al programa 

fueron de o, 4, 8, 12, 16, y 20 horas con un valor para cada -

grupo de sujetos, aunque el grupo de 16 horas de exposición se 

descartó debido a un error durante el procedimiento. 

Las medidas tomadas durante este experimento fueron 

las mismas que las del experimento uno. 

Los efectos conductuales observados durante el exp~ 

rimento uno muestra que la supresión de la respuesta está en -

función directa de la probabilidad de que esa respuesta sea -­

castigada. 

Los pesos del timo y de la cápsula suprarrenal de--
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crementaron cuando la probabilidad del castigo se incrementó -

a partir de cero, con una reversión en p(E-R) igual a 1.0 . 

En e l experimento dos l os resultadbs mostraron un -

efecto conductual seme jante al obtenido en el experimento ant~ 

rior para el grupo de 20 horas de exposición al programa (dur'ª­

ción aproximada al tiempo de exposición en el experimento uno) • 

Tanto la razón del timo por peso carporal como la -

razón de la cápsula suprarrenal por peso corporal declinaron -

progresivamente conforme la duración de la exposición al pro-­

grama incrementaba . 

Los autores señalaron que los experimentos no indi­

caron s i las tasas diferenciales de supresión y recuperación -

como una función del E-R, resultaron de las di ferencias en la­

frecuencia del E-R o de la predictibilidad del E-R dado que -­

ambos factores covariaron con p(E-R). 

La variable "estres" (p(E-R) concordaron con ha---­

llazgos anteriores sobre el decremento observado en el timo no 

así con respecto a la cápsula suprarrenal. 

Los autores señalaron que esa diferencia observada­

podría deberse a la naturaleza del "estres" ya que diferentes­

operaciones experimentales han sido consideradas como "estres ". 

Un estudi o de Ferrara, Schoenfeld y Snapper (1967)­

tuvo como objetivo observar el efecto de la variación indepen­

diente de la probabilidad y la frecuencia de E-R contigente a-
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la re s puesta, sobre el t amaño de la cap sula suprarrenal . Para 

ello utiliza r o n como s ujeto s a 16 grupos de 4 animales. Todos 

los s u j etos fue r on entrena dos a pre s ionar una bar ra , con leche 

c omo E+R y pos ter i ormente a s es iones de reforz amiento r egular ­

p a ra estabi lizar la tasa de r espuest as . S e guida mente se de- - ­

s ignaron cinco grupo s a un a frecuencia de c a stigos de 10 E-Rs­

por sesión ; c inco más a 20 E-Rs ; y otr o s c i nco a 40 E-Rs por ­

sesión. Cada grupo de una frecuencia dad a se asignó a un v a -­

lor de p{E-R) de e ntre l os valores de 0.0625 , 0.25 , O. SO, 

0.75 o 1.0. Al grupo restante se le asignó una p de cer o , f un_ 

cionando estos sujetos como control es sin recibir E- R a unque -

si obtenían leche por cada respuesta ~ El programa de E- R con­

tingente a la respuesta asignado a cada grupo se sobreimpuso -

a la conducta de linea base mantenida por reforzamiento regu-­

lar, permaneciendo ambas contingencias en efecto por 20 sesio­

nes diarias. Cada grupo se expuso a un solo programa de casti 

go. 

Como variables dependientes se obtuvieron las medi­

das de la razón del peso de la cápsula suprerrenal por peso - ­

corporal , el número medio de respuestas en las sesiones de - - ­

E-R, el núme r o de E-Rs efectivos en cada frecuencia de p{E-R) ­

programados . 

Los resultados obtenidos por los aut ores fueron l o s 

siguientes : la variaci ón de la frecuencia de E-Rs n o afectó di 
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ferencialmente el peso de la cápsula suprarrenal; la hipertro­

fia de la cápsula suprarrenal fue una función inversa de - - -

p(E-R) ; la cantidad de supresión de la respuesta ocasionada 

por el número de E-Rs sobre la cápsula suprarrenal. 

De este grupo de estudios , Ferrare (1967) utilizan­

do la p(E-R) establece contacto con l os efectos del castigo, -

en el sentido de que la prob abilidad de presentar el E-R se -­

compara con la frecuencia de castigo de los programas conven-­

cionales en l os efectos que tienen sobre la conducta. Hay que 

señalar que en este estudio Ferrare requirió de alguna respue~ 

ta de sus sujetos para proporcionar el E-R. 

El estudio de Snapper , Schoenf eld y Loke '(1966) - -

ilustra la utilidad del sistema t para programar e l castigo 

aplicandolo a la respuesta bajo una razón aleatoria. La gene­

ralidad del sistema t no se pone de manifiesto aquí ya que no­

fue el .propósito del trabajo. 

El estudio de Ferrara, Schoenfeld y Snapper (1967)­

estudia la predictibilidad del castigo, perola aplicación del­

sistema t aquí, es semejante a la citada en el párrafo ante---

rior. 

Uno de los P!-"imeros experimentos que utilizó al sis­

tema t para estudi a r el control aversivo fue el realizado por­

Hurwi tz y Millenson (1961) • Ellos intentaron extender el sis­

tema t al condicionamiento de la evitac ión no discriminada. 
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Las condiciones experimentales a las que expusieron 

los animales fueron: T constante en 30 segundos y los valores­

de td fueron 30, l~ 7 . 5, 3.75 , 1.8 y 0.4 segundos ; Si ocu--­

rría al menos una re spuesta en td el choque no se presentaba; ­

cuando ninguna respuesta ocurría en td el choque se aplicaba -

al f i na l del ciclo ; las respuestas el t~ no tenían efecto; y -

las presiones a la palanca cuando el E-R estaba presente lo s~ 

prirnían . 

Las medidas tornadas durante este experimento fueron 

la tasa de respuestas y el número de E-Rs por sesión. 

Los principales hallazgos repórtados señalan que 

conforme la duración de td disminuía , la tasa de respuestas 

incrementaba hasta llegar a un máximo y entonces decrementaba. 

También se i"ndica que cuando td incrementaba, el número de 

E-Rs por sesión incrementó. 

Los autores concluyeron que los cambios en la tasa­

de respuestas eran comparables a los datos reportados por - -­

Hearst (1958) ; 1960) bajo condiciones de reforzamiento positi­

vo con comida, cuando la duración de td disminuía. Las funci2 

nes que se obtuvieron en ambos casos parecen señalar que el -­

efecto de T sobre la tasa de respuestas es general. 

Para examinar los efectos de dos parámetros de re-­

forzamiento negativ o (distribución temporal del E-R y depende~ 

cia del E-R sobre la respuesta ) sobre la supresión y la faci-
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l i tac ión de l a r espue s ta, Kadden {1971 ) realizó un experimento 

en e l que utilizó 16 monos rhesus quie nes como respuesta debe -

rían e mpuj ar una barra y c hoques eléctricos ap l i cados a la co-

l a de l ani ma l como E-R. 

Los monos se div i d i eron e n grup o s de 4 s uj e t os cada 

uno y después de moldea r l a res p uesta , se est abl eció una linea 

base conductual bajo un progra ma de evitación de a j uste . Los-

valores selecci onados produj eron t asas de respuestas interme--

dias para que la supresión o l a facilitación pudieran medirse. 

Despuls de esta linea base cada grupo se asignó a un valor de-

{E-R/ P R) de 0.1, 0.4, 0.7 o 1.0 asociados con un ciclo T de d~ 

ración ·1, 4, o 10 minutos por lo que T/p {o TER-R medio) era -

igual para cada grupo. En cada T los ultimes 6 segundos los -

ocupaba un td ; la primera respuesta en td era seguida inmedi~ 

tamente por la p{E-R/R) apropiada;si no ocurría ninguna res--

puesta en td una segunda probabilidad independiente {p{E-R/R) -

en este caso se proporcionaba al final de td. Para cada gru-

po la p(E-R/R) se variaba sistematicamente de la igualdad con -

p{E-R/R) , a la mitad de p{E-R/R) y a cero ; después de esto la -

igualdad se repetía . Antes de cada cambio experimental los su-

jetos se colocaban e n un programa de evi tac i ón uti lizando los -

mismos valores que en linea base . 

Las variabl es depe ndientes utilizadas fueron la tasa 

de respuestas , el patrón tempor a l de respuestas , el número de -
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ciclos R y 'J(: y la tasa de E-Rs. 

Los principales hallazgos obtenidos por Kadden seña­

lan que cuando la p (E-R/R) decrementaba la tasa de respuestas -

también decrementaba (comparado con la sesión de linea base de­

evitación precedente. A valores de p(E-R/R) más altos corres-­

pendían tasa de respuestas más altas. La facilitación y la s u­

presión de la respuesta se observaron para cada valor de 

p (E-R/'J(:) en todos l os grupos en los que la facilitación ocurrió 

durante las primeras sesiones, mientras que la supresión duran­

te sesiones posteriores . La facilitación fue mejor mantenida -

en valores altos de p(E-R/ R) y p(E-R/ 'J(:) . Durante las primeras­

sesiones de cada punto experimental, se observó dentro de cada­

T un patrón de festoneo positivo cambiado posteriormente a un -

festoneo negativo en el que las respuestas ocurrían i nmediata-­

mente después del E-R. El número de ciclos T con ocurrencias -

de respuestas en td decrementó a través de cada fase como una -

consecuencia del decremento en la tasa total de respuestas. 

Consecuentemente, el número de choques proporcionados por res-­

pender disminuyeron y la mayoría de los choques ocurrieron para 

'J(: en las sesiones finales de cada fase. 

El autor concluyó que las probabilidades de E-R, pa­

ra R y 'J(: podrían proporcionar la continuidad paramétrica de los 

procedimientos conductua les tratados generalmente como separa-­

dos. Los efectos del choque sobre la conducta no deberían divi 
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dirse en dos categorías mutuamente excluyentes (supresión o -

facilitación) sino que la continuidad de tales efectos se po-

drían obtener por manipulación de los parámetros específicos-

del programa. 

Posteriormente Sussman (1972) intentó examinar la-

posibilidad de integrar las clases de reforzadores (positivos 

y negativos) por medio de un procedimiento experimental en-

el que el parámetro de probabilidad de reforzamiento variara-

independientemente para R y ~- El utilizó ratas como sujetos, 

la presión de una barra como respuesta y agua como E+R. 

Utilizando el sistema t, dos ciclos T concurrentes 

de reforzamiento positivo estuvieron en efecto. Una p(E+R¡ -

se aplicó a la primera respuesta en un TR de 20 segundos y 

también por cada intervalo de 4 segundos en el que ninguna 

respuesta ocurriese ('l)() • Se utilizaron tres grupos de suje-

tos, para cada uno de los cuales se asignó un valor constante 

de p(E+R¡~) de 0.1, 0.2, y 0.4 respectivamente a lo largo del 

experimento, mientras que para cada grupo la p(E+R/~) varió -

sistemáticamente a frecuencias menores, iguales y mayores que 

las frecuencias de la p(E+R¡~). 

Las mediciones hechas en este experimento fueron -

la tasa de respuestas, E+Rs de entre el total posible, la ---

pausa_posreforzamiento, TERs, el número de ciclos R y~ 

+R 
muestreados por alguna respuesta y respuestas por E • 
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Los hallazgos que Sussman reportó indican que cuan­

do la p(E+R;~) incrementó para cada grupo, el número de E+Rs 

fue menor que el que podría haberse obtenido sin que ninguna -

respuesta ocurriese. Cuando la p(E+R¡~) incrementó, la tasa -

de respuestas para el grupo en p(E+R¡~) igual a 0.1 no se vio­

afectada, mientras que para los otros dos grupos (p(E+R/R) en-

0. 2 y 0.4) alcanzó un máximo. 

Sussman concluyó que e l atribuir propiedades con--­

ductuales a los estímulos puede conducir a contradicciones --­

aparentes como la presente, en donde los animales continuaron­

respondiendo aunque ello decrementase el número de E+Rs obteni 

dos . 

Un estudio posterior, de Kop, (1972) intentó exami­

nar una respuesta operante y la tasa cardiaca concomitante 

cuando se variarion dos probabilidades de E-R, tanto por R co­

mo por ~. como parámetros de un programa t señalado exterocep­

ti vamente. 

Con ese fin utilizó monos rhesus, con el desplaza-­

miento de una barra como respuesta y choques eléctricos como -

E-Rs. Los monos se dividieron en tres grupos y para todos - -

ellos T fue igual a 200 segundos y td igual a 10 9egundos. 

Una luz concurrente con td ocurría al final de T. 

Para el grupo uno la p(E-R/~) estaba constante en -

1.0 y la p(E-R/R) se varió sistematicamente de cero a l.O. 
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Posteriormente con la p{E-R/R) constante en 1.0 la p(E-R/~) se-

varió sistematicamente de 1.0 a cero . 

Para el grupo dos la p{E-R/R) estaba constante en ~~ . 

ro y la p{E-R/~) se varió sistematicamente en 1.0 a cero. Pos­

teriormente con la p{E-R/~) constante en cer o la P{E-R/ R) se v~ 

rió s i stematicamente de cero a 1 . 0 . 

Para el grupo tres la p {E-R/R) y la p (E-R/~) se va--

riaron sistematicamente, simultanea e inversamente entre cero y 

1.0. 

Después de esas manipulaciones cada grupo se establ~ 

ció bajo la condición de p(E-R/~) igual a 1.0 y la p{E-R/R) - -

igual a cero . 

Las variables dependientes fueron la tasa de respue~ 

tas, la distribución de las respuestas en T,la latencia de la­

primer respuesta en T, la latencia de la primer respuesta en td, 

en números de ciclos ~ y la tasa cardiaca. 

Los resultados obtenidos por Kop señalaron que con -

todos los grupos, a un incremento en la p{E-R/R) correspondió -

un decremento en la tasa de respue•tasdurante td y aun decreme!!_ 

to en la p{E-R/~) , la tasa de respuestas en td tendió a dismi--

nuir. 

Cuando la p(E-R/~} era mayor o igual a la p(E-R/R)­

la tasa de respuestas incrementó en td para los grupos uno y 

dos, mientras que cuando la p(E-R/~) era menor a la p(E-R/ R) la 
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tas a de re spuestas en td dectrementó para los mismos grupos. 

Para todos los grupos las ~- de respuestas genera.J:. 

mente decrementó en t con exepciones para el grupo dos cuando 

la p(E-R/~) era igual a cero. 

Los cambios en la tasa cardiaca durante td estuvie­

ron relacionados con el número de E-Rs recibidos y la tasa de­

respuestas durante el td. 

La r ecuperabilidad de la tasa cardiaca y de la tasa­

de respuestas en l a ultima condición experimental, dependió de 

l a historia experimental parti cular . 

El autor concluyó que ut l i zando un t d seña l ado los­

parámetros p(E-R/ R) y p(E-R/~} y p(E-R/~) en valore s apropi a--

dos, se obtiene continuidad en programas tales como e l de evi­

tación discriminada (con la p(E-R/~) igual a 1.0 y la p(E-R/ R) 

igual a cero) , condicionamiento Pavloviano(con la p(E-R/~) -­

igual a la p(E-R/ R) y ambas iguales a 1 . 0), castigo discrimin-ª. 

do (con la p(E-R/~ ) igual a cero y la p(E-R/ R) igual a 1 .0 ) -

así como ciertos programas novedossos definidos por variacio-­

nes mutuamente inversas de la dos probabilidades . 

También señaló que las interacciones de la tasa ca.!:. 

diaca y la tasa de respuestas fueron complejas en l os animal es 

utilizados mostrándose las dos med i das positivamente relac ion-ª. 

das en algunas ocasiones y negativamente en otras conforme l os 

parámetros de p variaban . 
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Finalmente, Blautein {1975) intentó determinar si 

la frecuencia del choque era la responsable del condicionarnien-

to de la evitación. 

El utilizó a 12 ratas corno sujetos, la presión de - -

una palanca corno respuesta y un choque eléctrico corno E-R. Los-

animales que utilizó fueron expuestos a los siguientes progra--

mas: primeramente a una condición donde TR era igual a 150 se--

gundos y T:R igual a 15 segundos, con la p(E-R/R) igual a cero -

y la p(E-R/J() igual a 1.0. El inicio de un ciclo TR coincidía-

con el inicio de un ciclo T:R· En ausencia de la re.spuesta el -­

choque ocurr ía al final de T:R y la emi sión de al menos una res ­

puesta cancelaba el choque al final de TR. Est e programa fun- -

cionó corno linea base . 

pos. 

Posteriormente los animales s e d ividieron en dos gr.!!_ 

Para un grupo la p(E-R/R) permaneció e n cero y para el -

otro se cambió a l.O permaneciendo constan t e hasta el final del 

experimento, mientras que · la p(E-R/ J() se varió en una secuancia 

de valores de 1.0, o.2 , 0.1, O.OS y 0.02, en ese orden, perrnan~ 

ciendo durante 42 sesiones en el primer valor y durante 21 se--

sienes en los valores restantes. 

Las variables dependientes medidas fueron las res---

puestas por minuto, el número de ciclos TJ( con al menos una res--

puesta y las respuestas por minuto durante los c i clos T:R que --

contuviesen al menos una respuesta. 
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Blautein encontrcf que cuando la p(E-R/~) decrementa-

ba, la tasa de respuestas decrementó para todos los animales, -

-R aunque con el grupo de p(E / R) igual a cero la tasa de respue~ 

ta era más alta. Cuando la p(E-R/~) decrementaba el número de-

TRs muestreados por al menos una respuesta decrementó para to-­

dos los animales, aunque con el grupo de p(E-R/R) igual a 1.0 -

el decremento fue más rápido y mayor. La tasa de respuestas --

durante los ciclos T~ muestreados por al menos una respuesta, -

decremento cuando la p(E-R/~) decrementaba . 

El autor concluyo que la cantidad de reducción de la 

frecuencia de E-Rs no era lo que determinaba completamente las-

respuestas bajo su programa utilizado, si la reducción de E-Rs-

se conceptualizaba como omisión de E-R s. Argumentó que la re-

ducción de la frecuancia de E-Rs debe conceptualizarse como un-

caso especial de la operación de la intromisión de E-Rs dentro-

del flujo conductual, lo que determina la respuesta de evita---

ci&n. 

Si la reducción de la frecuancia se concive así, la-

evitación desaparece como una programa distintivo. 

El trabajo realizado por Kadden (1971) y el trabajo-

de Kop (1972) señalan continuidades paramétricas, de los proce-

dimientos que generalmente se han tratado por separado, con la-

manipulación de p(E-R/R) y la p(E-R/~ ) en programas t. 

Kadden señala que si la p(E-R/ R) tiende a cero y la-
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p(E-R/~) tiende a 1.0, se define a los programas de evitación; 

si la p(E-R/R)' es igual a la p(E-R/~) , se defi ne al programa -

de E-R no contingente ; y si la p(E-R/ R) tiende a cero, se de-­

fiene el castigo. Los valores intermedios p r oducen tanto su-­

presión como facilitación, dependiendo de los parámetros utili 

zados. 

El experimento de Kop p rop orciona continuidad en -­

p r ogr amas tales como la evitación discriminada c uando p(E-R/~) 

es i gual a 1.0 y la p(E-R/ R) e s igual a cero ; el condi cionamierr 

to Pavloviano cuando la p(E-R/~) es igual a cero y l a p(E-R/ R) 

es igual a uno; también como otros programas que r e sultan de -

variaciones mutuamente inversas de las dos p(E-R) . 

Los resultados de Hurwitz y Millenson (1961) seña-­

lan hacia la similaridad de las funciones que se obtienen - -­

cuando se utiliza comida como E+R (Hearst, 1958; 1960) y cuan­

do se utiliza un choque eléctrico, conforme T se decrementa . 

Los resultados de Kadden (1971) junto con los de -­

Sussman (1972) nos permiten integrar los ERs (positivos y neg~ 

tivos) independientemente de su naturaleza y modalidad, dentro 

de un procedimiento experimental en el que el parámetro 

p(ER) dentro del sistema t, varía para R y ~. mostrando conti­

nuidad en los cambios conductuales dependiendo exclusivamente 

de los valores de los parámetros. 

El estudio de Blaustein (1975) enfatiza principal--
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mente en que la disminución en la frecuencia del E-R debe iden­

tificarse solo como un caso especial de intromisión de estímu-­

los y no como omisión del E-R, lo que llevaría a .. la evitación -

a desaparecer como una operación distintiva del programa y a de 

saparecer también, como un caso especial de la teoría de la con 

ducta. 
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V. - DI SCUS I ON Y CONCLUS IONES. 

Aunque e l surg imi e nto de los sistemas t -tau tienen su 

origen en la necesidad d e unifica r l o s programa s de reforzamie~ 

to posi tivo de dos categorías , posteriormente s e han realizado­

una serie de estudi os orient ados hac ia la sistematiza ción de 

los programas de estímulos aversivos. 

La literatura revisada indica la posibilidad de inte­

grar unificadamente las diferentes modali dades del control ave~ 

sivo, definidas dentro del sistema t, utilizando parame-tros te!!! 

perales. 

El desarrollo de los estudios reali zados dentro del -

control aversivo utilizando el sistema t, nos muestra que los -

primeros intentos son realizados con el propósito de establecer 

contacto con algunos de los programas aversivos convencionales­

(Sidley, 1963; Malott, Sidley, y Scboenfeld, 1963; Sidley y --­

Schoenfeld, 1963; Ferrare, 1967). 

( Las diferentes modalidades del control aversivo pue-­

den unificarse dependiendo exclusivamente de los parámetros de­

los estímulos y los efectos que ocasionan y dejar de definir en 

términos de las relaciones temporales entre respuestas y estím~ 

los. Dicho en otras palabras, diferentes efectos conductuales -

puden obtenerse a lo largo de valores continuos de un mismo pa­

rámetro, en vez de referirnos a estímulos que siguen a la res--
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puesta o estímulos que son suprimidos o pospuestos por la res--

puesta Los trabajos realizados pos Kadden (1971 ) y por Kop 

{1972) señalan continuidades paramétricas en procedimientos que 

generalmente se han tratado por separado, con la manipulación -

de p(E-R/R) y la de p(E-R/~ ) en programas t. 

( Los resultados de Hurwitz y Millenson (1961) y los de 

Kadden (1971) junto con los de Susman (1972) permiten que los -

procedimientos experimentales y los efectos conductales conside 

rados como opuestos, puedan ser tratados como cambios continuos 

debidos a los valores de los parámetros de los estímulos y el -

programa de presentación de los mismo, más que a las propieda--

des reforzantes (positivas o negativas) de los estímulos per se. 

La distinción entre porgramas de reforzamiento positivo y nega-

tivo es cuestionable o al menos resulta innecesaria. 

El efecto de cualquier programa de estímulos se dife-

rencía del efecto generado por otro programa de estímulos por -

los valores limítrofes del mismo parámetro. Sin embargo, tales-

valores limítrofes no distinguen a ningún programa (ni positivo, 

ni negativo; ni de evitación, ni de escape; ni de intervalo, ni 

de raz6n; etc.) en ningún sentido real, ya que los límites que-

los describe son puramente nominales. 

El estudio de Blaustein (1975) hace claro que ladismi 

nución dela frecuencia del E-R no debe considerarse como un ca-

so de omisión del E-R, sino como un caso especial de intromi---
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sión de estímulos dentro de una secuencia de respiestas, en do.!!_ 

de la reducción de la frecuencia del E-R es parte de las varia-

bles que controlan la conducta bajo cualquier programa. 

Cuando los programas de reforzamiento pierden la de--

pendencia de su definición de los estímulos que son "contingen-

tes" a la respuesta y dejan de ser divididos en "positivos" y -

"negativos", pueden entonces convertirse en reglas independien-

tes para la intromisión de estímulos dentro del flujo conductal, 

y ni la respuesta, ni ~ necitarán definirse de antemano. cual--

quier segmento del flujo conductal, independientemente de su t~ 

maffo o complejidad, podrá seleccionarse para su medición y su -

relación temporal con los estímulos, serán los datos experimen-

tales. Si se desea manipular una respuesta en partícular, la --

frecuencia u otra propiedad de ella dentro del flujo conductal, 

puede especificarse antes que el programa de estímulos sea apl.!_ 

cado. 

Todos los programas de estímulos deben tratarse como -

variaciones de la presentación de estímulos dentro del flujo --

conductal y la continuidad paramétrica lo que une a esas varia-

' cione en donde los sistemas t-tau deben considerarse como el-

marco general para la descripción de todos los programas de pr~ 

sentación de estímulos 
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