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Introduccion

Durante los dudltimos veinte afios, Cynthia Breazeal, del departamento de
Inteligencia Artificial del MIT trabajé en la creacién de Kismet un robot cuyo
objetivo era interactuar en un entorno social humano. Este proyecto llama
nuestra atencién porque ofrece valiosas consideraciones sobre nociones como
inteligencia, emocién e interaccién social, dentro de un escenario en el que
tecnologia y sociedad se entrelazan en una nueva propuesta de Inteligencia

Artificial.

Esta tesina presentara brevemente algunos esquemas tedéricos que, a
lo largo de la historia, han venido respaldando la busqueda de inteligencia
artificial. A partir de ello, nos proponemos analizar de manera breve, pero
detallada, algunos elementos que el proyecto Kismet integra de manera
esencial en dicha busqueda: la emocionalidad, la interaccién social y el

aprendizaje.

El proyecto Kismet sugiere que la inteligencia no debe considerarse
Unicamente como un rasgo depositado en los procesos de pensamiento o
mentales sino también en las conductas y, de modo especifico, en las sociales.
Para Breazeal, son las emociones, entendidas como conductas o disposiciones,
las que determinan el éxito de toda interaccidn social. A partir de esta idea,
Breazeal se propuso desarrollar un robot con emociones sintéticas que

aprendiera a interactuar socialmente con humanos.



I. Maquinas, maquinas y mas maquinas...

En el siglo XVIII, en Europa occidental, se desencadendé un notable
interés en la fabricacion de autématas, es decir, maquinas que podian
desempefar conductas humanas o animales de manera auténoma. Un grabado
de H. Gravelot de 1739 muestra, por ejemplo, algunos de los inventos con que
Vaucanson inicié su serie de maquinas autématas: un hombre que toca el
tambor, un flautista y un pato que come, defeca y nada.’

En la de de 1930 Alan Turing dio inicio a una linea de investigacién con
la que buscaba dar solucién a una serie de problemas matematicos a partir del
uso y desarrollo de sistemas computacionales. Disefié la maquina de Turing y a
través de ella postulé algunos problemas que posteriormente tomaron algunos
partidarios de la Inteligencia Artificial. Por tal motivo, la creacion de la maquina
de Turing ha tomado un lugar preponderante en la historia de la IA% La
maquina de Turing es un mecanismo que soluciona problemas calculando
funciones, es decir, dado un dato, la maquina entrega otro. A partir de ello
Turing elaboré la llamada prueba de Turing con la que se propuso dar
respuesta a la pregunta ¢puede una maquina pensar? Para ello Turing
desarroll6 un mecanismo al que llamé “el juego de imitaciéon” (The Imitation
Game) que consistia en el proceso siguiente,

Suponga que tenemos una persona, una maquina y un interrogador. El
interrogador estd en una habitacibn separada de la otra persona y de la
maquina. El objeto del juego es que el interrogador determine cuél de los otros
dos es la persona y cuél la maquina. El interrogador reconoce a la otra persona
y a la maquina como “X” y “Y” —pero, al menos al inicio del juego, no sabe
quién de los dos es “X"—y al final del juego dird “X’ es la persona y ‘Y’ es la
maquina”, o bien, “X’ es la maquina y ‘Y’ es la persona”. El interrogador puede
hacer preguntas a la persona o a la méquina del tipo “¢podrias X decirme si X

juega ajedrez?” Ya sea que la maquina o la persona sea X debe responder las
preguntas dirigidas a X. El objetivo de la méaquina es tratar de hacer que el

! Gaby Wood (2002)
2 Alan Turing (1950) “Computing Machine and Intelligence” en http://www.abelard.org/turpap/turpap.htm



interrogador concluya equivocadamente que la maquina es la otra persona; el
objetivo de la otra persona es tratar de ayudar al interrogador a que identifique
correctamente la maquina.®

Una vez dada a conocer la prueba, Turing declaré que

en aproximadamente cincuenta afios serd posible programar computadoras,
con una capacidad de almacenamiento de aproximadamente 10°, que jugaran
el juego de imitacién tan bien que un interrogador promedio no tendra mas
del 70% de posibilidad de hacer la identificacion correcta después de cinco
minutos de

interrogatorio... Creo que al final del siglo [xx] el uso de palabras y la opinion
general educada se habra alterado tanto que uno podra hablar de maquinas
que piensan sin esperar que alguien lo contradiga.

Podemos decir que existe una tenue pero importante diferencia entre
el intento de Turing para resolver a la pregunta sobre si puede una maquina
pensar y el propésito de la Inteligencia Artificial de hacer una maquina
pensante. Por una parte, la prueba de Turing revela una concepciéon de
inteligencia, de la cual se han derivado variadas controversias sobre lo que
significa ser inteligente. Tales disputas estan practicamente en el centro de la
investigacion sobre Inteligencia Artificial dada la necesidad de establecer el
parametro de “inteligencia” sobre el que ha de trabajarse en el laboratorio. La
prueba de Turing consiste, entonces, en articular la interaccién entre dos
sistemas procesadores de datos, el pensamiento humano y el computacional, a
través del manejo del lenguaje verbal. Un aspecto interesante es que durante
esta interacciébn la maquina ejecuta funciones que pueden facilmente
confundirse con el razonamiento humano. El analisis de la prueba de Turing ha
tenido relevancia en los estudios sobre IA debido a que ofrece una definicidn
operativa de lo que es la inteligencia, en donde la inteligencia es un atributo
dado a un agente por otro agente previamente reconocido como inteligente.
Tal como se describi6 en la cita anterior.

Para mediados del siglo XX, el matematico y cientifico computacional

3d.



John McCarthy presidia, en Estados Unidos, uno de los grupos mas influyentes
del mundo en materia de “estudios autdmatas”. El trabajo tedrico de dicho
grupo giré en torno a los sistemas computacionales que se esperaba hicieran
posible el desarrollo de autbmatas. De alguna forma, podemos decir que esto
marco el paso de los autbmatas mecanicos a los computables.

En Development and Establishment in Artificial Intelligence, James
Fleck nos narra, desde una perspectiva socio-tecnoldgica, la manera en que en
poco mas de diez afios, el grupo de McCarthy abrié paso a un nuevo campo
derivado de sus investigaciones sobre sistemas cognitivos y computacionales
que posteriormente defini6 como Inteligencia Artificial. En 1956 McCarthy
inaugurd el seminario en el Dartmouth College sobre inteligencia artificial en el
que, entre otros temas, se discutian asuntos y problemas en torno a la
inteligencia y a los procesos cognitivos humanos para lograr la simulacién de
razonamiento. De esta forma, McCarthy y su grupo consiguieron que la ARPA
(Advanced Research Projects Agency) de los Estados Unidos les diera un
amplio presupuesto para continuar su proyecto.”

El presupuesto cientifico en que se basé el grupo de McCarthy,
compuesto en su mayoria por matematicos y cientificos de la computacién, era
que la inteligencia era un atributo humano derivado de los procesos de
razonamiento que genera el cerebro. McCarthy argumenté a la ARPA que lo
que su proyecto se proponia era entender cientificamente la inteligencia
humana mediante la aplicacion y desarrollo de sistemas computacionales que
imitaran las funciones del cerebro humano y que nos ayudaran a entender
cOémo pensamos. Desde una perspectiva mas detallada de lo que
significa entender "cémo pensamos", el proyecto de McCarthy tuvo como

objetivo la creacién de una computadora que pudiera construir patrones de

* James Fleck (1980)



pensamiento similares a los humanos. Este aspecto es relevante para el campo
de la 1A debido a que significé el paso del automatismo mecanico al desarrollo
de una teoria computacional que habilitara el uso de procesos computables en
autdématas.

En 1950, asimismo, el grupo britanico RATIO, presidido por Turing habia
comenzado a desarrollar un area de investigacibn con base en teorias
computacionales denominada estudios cibernéticos de la mente. Una diferencia
general que es importante destacar para el propdsito de este trabajo es que
mientras el grupo de McCarthy trataba de simular las operaciones del cerebro
dentro de un esquema de razonamiento ldgico, el grupo RATIO se propuso
construir modelos de redes neuronales de cognicibn y de percepciéon que
simulara los modelos neuronales humanos. El objetivo de ambos grupos fue el
mismo, ya que entendian la inteligencia como atributo depositado en el
cerebro humano y en sus funciones,® sin embargo, sus métodos fueron

distintos.

® Douglas Hofstadter, (1998)



Il. Primeros estudios entre maquinas y humanos en la escala social

A partir de que la Inteligencia Artificial se constituyé como campo de
estudio empezaron los intentos por definir su objeto y propdésito. Por ejemplo,
John Haugeland considera que “la inteligencia artificial s6lo desea el articulo
verdadero: maquinas que tengan mente, en su sentido pleno y literal”!. En
principio el trabajo conjunto de la maquina y la prueba de Turing pudiera
presentar notables similitudes con la definicibn de Haugeland, sin embargo,
existe una importante diferencia entre ambas ideas. Por una parte, Turing solo
sugiere que una maquina con una extensa capacidad para elaborar procesos
computables podria imitar el razonamiento humano y confundirse con éste.
Haugeland, por su parte, dirige el analisis hacia la maquina como objeto que
encarna la inteligencia.

Por otra parte, la mayoria de los proyectos dedicados a la producciéon
de maquinas inteligentes coinciden en que la interaccién entre humanos y
maquinas es un factor clave en la budsqueda de inteligencia artificial. Puede
decirse que esta idea tiene su origen, aunque indirectamente, en el trabajo de
Turing. En la prueba de Turing hay implicita una condicidon interactiva
necesaria, es decir, la prueba exige la participacion de un agente pensante que
sirva como parametro para evaluar la participacion de la maquina como agente
pensante. Para Turing el manejo de datos que haga la maquina mientras
interactia con un ser humano ayudaria a definir el caracter pensante de la

maquina o, en este caso, de la computadora. Este esquema de interaccion se

! John Haugeland, La inteligencia artificial, 1998. (Cursivas en el original) Cito nota a pie en el original: “Tal
vez la inteligencia artificial se deberia Ilamar “inteligencia sintética” para que concuerde mejor con el
lenguaje comercial. Asi, los diamantes artificiales son falsas imitaciones, mientras que los diamantes
sintéticos son diamantes auténticos, s6lo que manufacturados en lugar de desenterrados...No obstante, el
nombre, la inteligencia artificial aspira a una inteligencia auténtica, no a una falsa imitacion.” Este aspecto
descrito por Haugeland, que mas bien parece un juego de palabras con intencién de resolver un problema de
caracter filoséfico, resalta la inteligencia humana como un recurso natural digno de ser explotado pero
también recreado siempre y cuando haya un proceso adecuado de por medio.



ha denominado Interaccibn entre Humanos y Computadoras, (Human
Computer Interaction, HClI en adelante) que dio lugar a una estrategia de
investigacién en la que la HCI dentro del contexto de la IA era, en igual
medida, un medio y un fin en lo que se refiere a la produccion de agentes
artificiales inteligentes. Como medio la HCI era un mecanismo mediante el que
se monitoreaba y evaluaba permanentemente el desempefio cientifico y los
alcances tecnoldgicos de las maquinas durante las interacciones con humanos.
Y como fin, dio lugar a una concepcién de inteligencia basada en generar un
intercambio simbdlico articulado entre maquinas y humanos. De esta forma,
vemos que estos cientificos se propusieron recrear, o sintetizar, la inteligencia,
como lo sugiere Haugeland con los diamantes, a partir de imitar procesos
mentales. Esta concepcién de inteligencia influyé en un gran numero de
proyectos en lA. Sin embargo, con el boom de las computadoras y de la
tecnologia que de ella se desprende, a partir de los afios 80, y con la apertura
de los sistemas de comunicaciéon que de ellas se derivan, encontramos que la
relaciéon entre tecnologia y sociedad promueve una linea de investigacion
dentro de la IA que incluye también las practicas sociales y no sélo los
procesos mentales. Es decir, para Breazeal la IA debia plantearse dentro de
otro escenario tedrico en el que la inteligencia ya no fuera atribuida al
pensamiento sino a las conductas. De esta forma, encontramos que el
mecanismo de interaccidén social esta vinculado con movimientos corporales y
faciales y no tanto con procesos mentales.

Es decir, el contexto de interaccion dentro del que trabaja la
inteligencia como proceso mental se lleva a cabo en un nivel simbdlico y
discursivo, mientras que la concepciéon de inteligencia como conducta aspira a
una interaccion entre movimientos corporales y faciales. De esta forma, el

proyecto Kismet sugiere que la interaccién social es un proceso que depende



de conductas que pueden, o no, ser inteligentes. La creaciéon de este robot
sociable se bas6 en el analisis y observacién de las interacciones sociales entre
humanos, ya que el propdésito era que Kismet interactuara socialmente con
personas. Si bien es cierto que el proyecto no llegé a su fin, dio lugar a
consideraciones importantes sobre la manera, forma y dindmica de nuestras
interacciones.

Por tal motivo, podemos decir con certeza que en la actualidad la
relaciéon entre maquinas y humanos viene a abrir interesantes preguntas para
el campo de la filosofia sobre los mecanismos de interaccion sociales, no soélo
entre humanos, sino también entre tecnologia y sociedad. Por ejemplo, para el
soci6logo de la ciencia H. M. Collins, uno de los principales retos, o problemas,
de la IA es, “hacer una computadora que pueda aprender de su entorno de la
misma manera en que los humanos aprenden del suyo, incluyendo el social.”?
Un aspecto relevante que destaca la cita anterior es el del aprendizaje. El
proyecto Kismet considerd que era necesario incluir el aprendizaje ademas de
la imitacion, en la creacién del robot sociable, ya que aquel ofrecia un esquema
tedérico que constituia al robot como un agente mas adaptativo. Era el
aprendizaje, segun Breazeal, y no sélo la imitacidn el que ofrecia la posibilidad
de que el robot pudiera permanentemente adaptarse a un entorno cambiante.
Un buen mecanismo de aprendizaje-imitacién le daria al robot los recursos
necesarios para poder desenvolverse durante la interaccién social con personas

y asi mismo continuar aprendiendo, o adaptandose.

2H. M. Collins (1997)



I11. La inteligencia corporizada

La inteligencia es una nociéon compleja de definir fuera de contexto dado su
caracter subjetivo. Es decir, no existe un esquema tedrico concreto que
satisfaga unanimemente las inquietudes que el término ha despertado dentro
del campo de la IA. Desde Turing hasta Kismet, el ejercicio ha consistido en
intentar definir la inteligencia a la par que es recreada. Esta situacién nos
muestra un aspecto interesante en la produccién de agentes inteligentes: cada
agente artificial inteligente representa en si una concepcién de inteligencia
dada por su creador. Con esta premisa en mente podemos decir que la
inteligencia es un concepto que estd en permanente evolucién, no porque
posea una condicién cambiante intrinseca, sino por su caracter condicionante a
partir de un contexto o idea especificos.

Es bien sabido que la inclusion de la tecnologia en la escena social ha
sido siempre un factor determinante en la manera en que se desarrolla una
sociedad. Sin embargo, existen aspectos relevantes en este determinismo que
varian de una tecnologia a otra. El desarrollo y comercializacién que ha tenido
la tecnologia de cémputo en los ultimos 30 afios ha alterado practicamente
todos los sistemas de produccién, publicos y privados, digitalizando una gran
parte del mundo. Los procesos industriales se han agilizado, los procesos
cognitivos potencializado y los sociales simplificado. En estas condiciones la
inclusiébn de la tecnologia computarizada define un tipo de relacion entre
maquinas y humanos que involucra practicas sociales, en las que la anatomia
del cuerpo, y no so6lo los procesos mentales, adquieren un papel
preponderante.

El proyecto Kismet trabaja sobre una concepcién de inteligencia

depositada en conductas corporales y no solamente en procesos mentales. De



manera significativa vemos que para que Kismet llevara a la practica su
condicién de agente social requeria de una anatomia que le permitiera llevar a
cabo ciertas conductas sociales. En este sentido, el proyecto Kismet se suma a
la lista de los trabajos desarrollados dentro de la linea conocida como
Interaccion entre Robots y Humanos (Human Robot Interaction, HRI en
adelante) que reconoce al cuerpo como depositario de la inteligencia y no soélo
a la mente. Vale la pena resaltar que ambas lineas coinciden en una vision
externalista de la inteligencia, es decir, ya sea como proceso mental o como
conducta social la inteligencia s6lo se reconoce en la medida en que es
reproducida por un sistema o mecanismo. Mientras que en la HCI se trabaja
con procesos o0 sistemas l6gicos reproducidos por lenguajes computacionales,
en la HRI se emplea la interaccion social como mecanismo reproductor.

Los proyectos inscritos a la HRI, como Kismet, deben contar con una
anatomia que les permita operar las conductas sociales de una manera similar
a como las realiza un ser humano. Segun Breazeal, este tipo de robots,
entonces, podria dar solucién a varios problemas cotidianos tales como la
asistencia a enfermos o0 a personas mayores que no pueden valerse por si
mismos.

Para Breazeal, la interaccion social es un sistema de intercambio de
distintas habilidades. Por una parte, reconoce el papel de las habilidades
corporales en los procesos interactivos sociales, por la otra, y de manera
destacada reconoce el manejo de habilidades o conductas emocionales. En
este sentido, el proyecto Kismet se distingue de otros suscritos a la HRI como,
por ejemplo, el WABIAN |l Bipedal Robot o el WF4RIl Waseda Flutist ambos
robots androides, desarrollados por el Takanishi Laboratory’, dado que

involucra el sistema emocional como mecanismo esencial para llevar a cabo

! http://www.takanishi.mech.waseda.ac.jp/research/index.htm




una conducta inteligente mediante la que humanos y robots puedan

interactuar.



IV. La interaccién social como parametro de inteligencia

Como se dijo anteriormente, el proyecto Kismet entendia la interaccién
social como una practica humana que pone en juego la aplicacién conjunta de
habilidades corporales y emocionales. La creacién de un robot sociable como
Kismet dentro del marco de la inteligencia artificial, por lo tanto, consistia en la
producciéon de un robot que contara con los recursos ingenieriles que le
permitieran llevar a cabo dicha practica. Una de las razones por las que el
aprendizaje fue un recurso importante en el proyecto Kismet es que el robot no
s6lo imitaria una accién sino que podria continuar adaptandose al entorno
aprendiendo otras acciones. Si el robot no sélo imitaba sino que ademas
aprendia cabia la posibilidad de que el robot desarrollara otras habilidades que
reforzaran el caracter inteligente de sus conductas.

A partir de esta concepcion de inteligencia, entonces, el reto del
proyecto era que el robot tuviera una respuesta adaptativa a un entorno social
permanentemente cambiante. De esta forma, el aprendizaje se consideré como
un recurso esencial para el éxito del proyecto. Un ejemplo que ilustra muy
claramente la importancia del aprendizaje en el proyecto Kismet radica en la
tecnologia de los monofuncionales, cuyo propdésito es llevar a cabo una sola
funcion: caminar, levantar los brazos, oprimir un botén, etc. Este tipo de robot
esta programado para realizar, imitar y repetir, una conducta singular. Por otra
parte, un robot multifuncional como Kismet tendria un mecanismo de
aprendizaje que le permitiria aprender respuestas adecuadas dependiendo de
las circunstancias. De ninguna forma, Breazeal niega la importancia e
ineludibilidad de los mecanismos de imitacién en la robética, de hecho gran
parte del funcionamiento de Kismet era imitativo, sin embargo, si consideraba

que el aprendizaje le facilitaba la construccién de un robot sociable dentro de



la concepcidon de inteligencia artificial que tenia. Como ya se dijo, Breazeal,
atribuia la inteligencia a conductas y no a pensamientos. Sin embargo,
consideraba que dentro de esta perspectiva tenia lugar una serie de factores
que ponian en juego el éxito a la conducta o desempefio de su robot sociable.
Una conducta, por lo tanto, podia tener distintos matices, diferentes alcances o
logros, en una palabra, diferentes niveles de desempefio. Con base en lo
anterior, entonces, podemos decir que el proyecto Kismet sugeria que existen
distintos niveles de inteligencia en las interacciones sociales del robot que bien
podian modificarse a partir de su propio aprendizaje. EI mecanismo de
aprendizaje, entonces, seria el responsable de que Kismet desarrollara al
maximo sus habilidades corporales que darian lugar a su desempefio social.

Por otra parte, las habilidades corporales son aquellas que permiten a
los agentes relacionarse con el entorno social de manera interactiva, es decir,
para que un agente pueda participar activamente en un ambiente
determinado, éste debe contar con los recursos corporales para llevar a cabo
conductas propias de la interaccién social. Retomando el ejemplo de Breazeal,
para que un robot esté capacitado corporalmente para realizar las funciones de
una enfermera, éste debe poder trasladarse con autonomia dentro de un
espacio y contar con extremidades que le permitan aprehender objetos de
diferentes tipos y tamafos.

Otro aspecto que resulta propicio para el desarrollo de estas
habilidades es el manejo de un sistema que le permita al robot percibir su
entorno con mayor facilidad. El proyecto Kismet tomé el sistema sensorial

humano como modelo para proveer al robot con un mecanismo que le

permitiera “ver” y “escuchar”. Los primeros—y ultimos—ejercicios de
interaccién con Kismet se realizaron con una plataforma facial que comprendia

varias camaras, bocinas y micréfonos. En realidad, el proyecto nunca pas6 de



esta etapa, por lo que podriamos decir que toda la teoria sobre las habilidades
fisicas del robot se redujo a experimentos con una cabeza y un rostro. No
obstante el alcance tecnoldgico del proyecto fue limitado en proporcién de lo
que se esperaba, éste generé material académico interesante sobre la manera
en que interactuamos socialmente los humanos. El inevitable vinculo entre
conducta corporal y facial y expresiéon emocional en las relaciones sociales es
abordado por Breazeal a partir de las consideraciones que han hecho sobre el
tema algunos estudios psicolégicos, en los cuales se destacan algunos

elementos que estan en juego cuando las personas interactian socialmente,

Hay una extensa variedad de perspectivas para entender computacionalmente la
conducta social. Scasellati (2000a) emplea una perspectiva de psicologia del desarrollo,
combinando dos teorias populares en el desarrollo de la teoria de la mente en nifios (la
de Baron-Cohen [1995] y de Leslie [1994]), e instrumentando el modelo sintetizado en
un robot humanoide. En la tradicién de sistemas de razonamiento de IA, la perspectiva
BDI de Kinny et al. (1996) modela explicita y simbélicamente la experiencia humana en
la que los agentes atribuyen creencias, deseos, intenciones, habilidades y otros estados
mentales a los otros. En contraste, Schank & Abelson (1977) estd a favor de una
perspectiva basada en historias para representar y entender el conocimiento social, la
comunicacion, la memoria y la experiencia. Dautenhahn (1997) propone una perspectiva
mas encarnada e interactiva para entender a las personas en la que contar historias
(contar autobiografias y reconstruir historias biograficas sobre los otros) esta vinculado
con la manera empética, basada en nuestra experiencia, de relacionar a los otros con
uno mismo.*

Con lo anterior vemos que en lo que a la interaccién social entre humanos y
robots se refiere existen una variedad de elementos que no sélo tienen que ver
con la actividad corporal y la emocional. Sin embargo, el proyecto Kismet
consider6é que el estudio de las habilidades emocionales comprendian en gran
medida todos estos elementos y que a través de ellas seria posible la creacion
de un robot sociable. Por lo tanto, las habilidades emocionales para Breazeal
fueron un factor esencial para su proyecto ya que a fin de cuentas éstas
regulan el éxito de toda interaccién social. Es decir, si el manejo de las
emociones en una interaccion social no es 6ptimo, el objetivo de dicha

interaccion puede ser deficiente o, incluso, fallido. Esto se debe, dice Breazeal,

! C. Breazeal, (2002) “Designing Sociable Robots.” (Mi traduccién)



a que cuando los humanos interactuamos socialmente incluimos
inevitablemente un componente emocional a nuestras conductas fisicas. Cabe
mencionar que la participacion de la emocionalidad en la creacion de robots
sociables involucra otro aspecto relevante, que sera descrito de manera mas
extensa un poco mas adelante, y es que para estos cientificos la emocionalidad
facilitaria la apropiacién y aceptacion de dichos robots por parte de los
humanos. Volviendo al ejemplo del robot sociable enfermero, se podria pensar
que un enfermo estableceria un estado de empatia con el robot, en un nivel
emocional, que le permitiria sentirse mas seguro y, quizad, comprendido. Una
consideracion de este tipo nos hace pensar en que efectivamente la mayoria de
nuestras experiencias sociales se han visto condicionadas por la conducta
emocional de las personas con que tratamos, ya sean conocidas o
desconocidas. Es en este sentido que las habilidades fisicas y emocionales van
determinando el nivel de interaccidbn social que se alcanzard durante la
interacciéon social. De todo lo anterior, entonces, podemos concluir que para el
proyecto Kismet el nivel o diagnéstico de una interaccién social entre humanos
y robots marcaria un parametro efectivo para evaluar la condicidn inteligente

de este tipo de robot.



V. Algunas valoraciones en torno a las emociones de Kismet

Al igual que la nocién de inteligencia, las emociones tampoco han sido
sujeto de una definicibn homogénea que nos permita hablar de ellas sin
ambigledades y disputas dentro del campo de la inteligencia artificial, o dentro
de ningun otro. Una vez mas, este tipo de proyectos da paso al estudio del
objeto en funcién de su aplicacién, de ahi la importancia de su realizacion. Este
aspecto, por lo tanto, obliga a quienes trabajan en estos proyectos a delimitar
la concepcién que tienen de dichas nociones con base en sus objetivos.

Sin embargo, dado el propésito de este trabajo consideramos
pertinente incluir también algunas de las consideraciones filoso6ficas vy
psicoldgicas que se han hecho sobre las emociones, ya que el proyecto Kismet,
en cierta medida, parte de ellas para delimitar su marco de trabajo.

En What emotions really are: The problem of psychological categories*
Paul Griffiths afirma que no existe una naturaleza de las emociones que
permita definir un conjunto de emociones basicas y otro secundario sino que
hay diferentes tipos de emociones comprometidas con distintas experiencias
psicoldgicas, sociales, filosdficas y culturales. Practicamente la aseveracion de
Griffiths encierra pertinentemente la problematica en torno a las emociones al
decir que éstas son resultado de distintas experiencias. Sin embargo, opuesto
a lo que asegura Griffiths, el proyecto Kismet trabajé sobre un cuadro basico
de emociones (enojo, molestia, miedo, alegria, tristeza y sorpresa) que,
aseguraban, era mas que suficiente para llevar a cabo el proyecto en términos
practicos dada la concepcidon que se tenia de las emociones, misma que se

explicara en adelante.

! Paul Griffiths (1998)



Otros aspectos que deben ser considerados en lo que se refiere al
papel de las emociones en un proyecto de esta naturaleza son los descritos por
Olbeth Hansberg en La diversidad de las emociones. Segun Hansberg “las
emociones componen una familia, pero se trata de una familia de estados
mentales para la que son esenciales actitudes proposicionales como las
creencias y los deseos.”® En principio, vemos que el caracter proposicional de
las emociones coincide con algunas de las apreciaciones descritas en el analisis
psicolégico de la conducta social de Kinny?®; de igual forma Kinny se refiere a la
participacién de creencias y deseos en la conducta social. Sin embargo,
Hansberg hace especial énfasis en que su estudio no se centra en la relacion
entre emociones y conducta social, sino en “la pretensiéon de que las emociones
sean conducta o disposiciones a cierta conducta y que esto sea lo Unico que

"4 No obstante que la distincién de Hansberg se

nos permita identificarlas
efectia dentro de un esquema meramente filoséfico, ésta destaca un rasgo
esencial que también se encuentra presente en la concepcién de emociones
con que trabajé el proyecto Kismet. Este aspecto consiste en que para
Breazeal las emociones también son conductas o disposiciones a ciertas
conductas. Sin embargo, en Kismet esta relacidn consiste en relacionar
conductas o disposiciones fisicas o faciales con ciertas conductas. Es decir, las
conductas fisicas tales como el cambio de mirada o postura, la gesticulacion
facial, expresan o dan muestra de la participacién de una emocién durante la
interaccién social. El factor expresivo es, dice Breazeal, el mecanismo con que
manifestamos nuestro estado mental, animico y fisiolégico a otros agentes. De

esta forma, lo que sugeria el proyecto Kismet es que en toda interaccién social

hay implicito un ejercicio de interpretacién que, como veremos mas adelante,

2 Olbeth Hansberg (1996), p.23.
® Cfr. Nota a pie 7 en este trabajo.
* Op cit., Hansberg, p. 19.



estd basado en nuestra experiencia y mediante el que distinguimos las
emociones, a través de su manifestacion fisica, involucradas durante la
interaccion. Es decir, son las conductas emocionales, y no estrictamente las
emociones, las que permitirian una interaccidn social adecuada entre agentes
humanos y robdticos.

Hablar de conductas emocionales en lugar de emociones dentro del
marco teoérico del proyecto Kismet, promueve al mismo tiempo implicaciones
filosoficas distintas a las de Hansberg, aun cuando ambas entiendan las
emociones en un nivel funcional. Es decir, para Breazeal una conducta
emocional se vincula con una conducta social especifica y promueve la
interaccién social. Por otra parte, si bien es cierto que Hansberg también
entiende las emociones como disposiciones a conductas especificas, la actitud
proposicional que ésta atribuye a la conducta, marca una diferencia en el
analisis filosofico, en tanto que hay una carga simbdlica y subjetiva, en el
sentido mas directo del término, que determina la relacién entre una y otra
conducta. “Las actitudes proposicionales son”, dice Hansberg, “esenciales para
las emociones: son muchas veces causas y razones, y también efectos, de los
estados emocionales y, ademas, constituyen parte de su estructura légica.””
Segun lo anterior, en la relacibn entre humanos hay una participacidon
permanente de dichas actitudes proposicionales sin embargo, para Breazeal, el
proceso para sintetizar emociones solo requiere comprender el vinculo entre
conducta corporal, o facial, y conductas sociales especificas, sin necesidad de
un contenido simbdlico. Es decir, las manifestaciones emocionales en Kismet
eran una via o canal entre conductas correspondientes a un esquema social
determinado por una cultura. Si bien es cierto que en dicho proceso también se

consideraban implicitas ciertas causas, razones y efectos en relacion con

® Ibid., p. 23.



sucesos, situaciones u objetos dados, el mecanismo era mucho mas genérico
dado que operaba con base en practicas explicitas comunes durante la
interacciéon social entre individuos. De tal forma que lo que estaria en juego en
dicha correspondencia de conductas era el desempefio de Kismet para
reconocer, y a su vez que dejara ver, en su interlocutor la representacién de
un “estado de 4nimo” en relacibn con determinadas conductas sociales. De
esta manera ambos podrian actuar de una manera mas adecuada en una
atmosfera fluida. Asimismo, Breazeal consideraba que si la correspondencia
entre conductas era idénea segun los estandares del entorno cultural, seria
mas facil despertar un buen grado de empatia entre humanos y robots dado
que los humanos se sentirian, incluso, identificados con Kismet dada la
familiarizacidon con sus manifestaciones emocionales.

El éxito de Kismet como agente social iba a depender, entonces, del
reconocimiento que alcanzara de su entorno social a partir de las
manifestaciones emocionales que hasta ahora empleamos y conocemos los
humanos. En este sentido, Breazeal definia que la participacion de la

emocionalidad es un elemento esencial en toda interacciéon social.



V1. Un aprendizaje efectivo

Anteriormente se hizo énfasis en que el proyecto Kismet daria un paso
importante en materia de inteligencia artificial, que consistia en modificar el
mecanismo de imitacion tradicional y afadirle un componente mas: el
aprendizaje. Este nuevo paradigma en la produccion de agentes artificiales
inteligentes ofreceria, entonces, la posibilidad de hacer robots que no sdélo
imitaran conductas sociales humanas, particularmente las emocionales, sino
que las aprendieran.

Segun Breazeal un robot sociable inteligente como Kismet se
distinguiria de otros robots en que aprenderia a interactuar socialmente a
partir de su propia experiencia.® Es decir, el robot era un mecanismo que
permanentemente estaria alimentandose con informacién del exterior, la cual
posteriormente le ayudaria a desenvolverse en ese entorno social. En este caso
particular, la informacién externa consistia en una serie de procesos que
involucraban expresiones emocionales faciales y corporales, procedimientos
para realizar una accién, dinamicas de desplazamiento en un espacio y la
vinculacion de una manifestacion emocional con ciertas conductas o
situaciones.

El sistema de aprendizaje de Kismet involucraba tres procesos
dinamicos que operaban simultdneamente 1) aprender por demostraciéon, 2)
aprender a imitar y 3) aprender por imitacion:

1) Aprende por demostracion: En esta primera linea el robot aprende a realizar
una nueva tarea viendo a un humano llevarla a cabo. En este proceso puede o
no haber una conducta de imitacién, sin embargo. Cuando no hay imitaciéon en
esta dindmica el aprendizaje de la accion se lleva a cabo por bloques de
informacién que se van adquiriendo en una secuencia jerarquica que hace

posible alcanzar un determinado objetivo. Este proceso se logra una vez que el
robot observa los efectos de los movimientos humanos sobre los objetos del

! Breazeal & Scassellati (2002) “Challenges in building robots that imitate people.”



entorno.

2) Aprende a imitar: el robot aprende cémo resolver el problema
correspondiente mediante la experiencia. Una estrategia para resolver los
problemas consiste en representar la trayectoria de los movimientos del
demostrador en el marco de las coordenadas de movimiento del imitador, o del
robot. En este proceso también se emplean neuronas espejo artificiales, las
cuales trabajan tanto cuando se observa una accibn como cuando la accién es
realizada. Con este mecanismo neuronal sintético se espera que el robot
aprenda ciertos movimientos o acciones primitivas, tales como las reacciones
fisicas simples que genera el cuerpo ante estimulos externos cotidianos. Este
proceso puede entenderse como una representacion explicita mediante la que el
robot adquiere la informacién de una accién orientada a un objetivo y la adapta
a su propio marco de coordinacion.

3) Aprende por imitacidn: En este proceso el robot desarrolla su habilidad para
activar su conducta imitativa cuando es necesario para su aprendizaje. Lo que
resalta de esta dindmica es que el robot construye su propia guia de
exploracion en el aprendizaje mientras va siguiendo un modelo, con base en
experiencias anteriores. El aprendizaje por imitacibn evoca una aproximacion de
experiencia directa o “empética” hacia la comprensién social en la que el robot
utiliza sus propios mecanismos internos para asimilar o adoptar el estado
interno de los otros como propio. Sin embargo, en este proceso es un factor
critico que el robot reconozca los estados afectivos como un rasgo compartido
por otros agentes. Es decir, este proceso no esta completo si el robot no asimile
la idea de que los estados afectivos tienen un aspecto representacional externo
que les permite ser atribuidos a estimulos nuevos.?
Por otra parte, en lo que se refiere al manejo de los mecanismos emocionales
aprendidos por el robot, es importante detenernos un poco para entender y
analizar qué papel ocupan en este proceso de aprendizaje. El aspecto mas
importante a destacar en este punto es que, como se dijo anteriormente, para
Breazeal existe una relacién directa entre las manifestaciones emocionales y
las conductas sociales. En este punto, el cuerpo juega un papel determinante
ya que el robot sd6lo podra imitar conductas que su cuerpo le permita
reproducir ya sean emocionales o simplemente operativas. Este factor es muy
importante especialmente para llevar a cabo el aprendizaje de la imitacién y

por imitacion debido a que el robot debe compartir una anatomia similar a la

de los modelos que imita. De esta manera, tanto el aprendizaje por imitacion

2 C. Breazeal (2005) “Learning From and About Others: Towards Using Imitation to Bootstrap the Social
Understanding of Others by Robots.”



como el saber imitar para aprender son habilidades que el robot desarrollaria
conjuntamente durante su relacién con el entorno.

Dentro de esta relacién o vinculo el robot aprende qué conductas son
aceptables a partir de las manifestaciones emocionales que involucra cada
conducta. Si al llevar a cabo una conducta el robot recibia una manifestacion
negativa o de enojo por parte de su interlocutor en su interaccién, entonces el
robot aprendia que esa conducta no es aceptable.

Es importante destacar dos elementos tedricos que dan a dicha
conducta un caracter abierto y auténomo. Por una parte, como se dijo
anteriormente con respecto al aprendizaje por imitacidon, el robot elaboraba su
propia guia de exploracién y expresion emocional con base en sus propias
experiencias, de manera que el robot podia continuar aprendiendo conductas
sociales y manifestaciones emocionales y relacionarlas de distintas formas con
su conocimiento previo. Otro aspecto importante desde esta perspectiva es
que el aprendizaje de Kismet se basaba en una perspectiva ingenieril que se
proponia excluir la necesidad de una programacion adicional. El proyecto
Kismet promovia un mecanismo auténomo en el que una vez terminado el
robot no seria necesario que se le siguiera alimentando tecnolégicamente. En
este sentido, es posible entender el proceso de aprendizaje del robot como un
mecanismo auténomo que contaba con los elementos necesarios para
responder a una interaccion social. Este mecanismo consistia en facilitarle al
robot un aprendizaje del comportamiento humano como procedimientos que
involucraban una serie de conductas o movimientos hasta alcanzar un objetivo.
Por una parte el robot contaba con un mecanismo de percepciéon a base de
camaras, bocinas, etc., que hacia posible que éste detectara el movimiento, el
color y la postura de los objetos a su alrededor. A lo largo de este proceso el

robot iba percibiendo las manifestaciones emocionales del agente y de esta



forma registraba la relacion entre conducta y emocidn. Este proceso era
posible verlo con la plataforma facial con la que se trabajé durante la mayor
parte del tiempo que duré el proyecto. El robot relacionaba un tono de voz, un
movimiento fisico o un objeto con una manifestacién facial. En respuesta, el
robot manipulaba el rostro para expresar enojo, sorpresa, alegria, molestia,
etc.

De manera significativa, la estructura social humana jugaba un papel
fundamental en el aprendizaje de Kismet. El robot tendria un aprendizaje
propicio para una buena interaccion social en la medida en que su entorno se
lo permitiera. Esto quiere decir que el robot aprenderia también quién y qué es
un buen modelo de aprendizaje y quién y qué no. Esto no significa que el robot
contara con un mecanismo de decision sobre lo que es una conducta social
éticamente aceptable, sino qué acciones o0 conductas de un proceso le
permiten llevar a cabo un objetivo, por lo que las conductas serian
responsabilidad de sus modelos de aprendizaje.

En este sentido, una vez que el robot aprendia a detectar las
conductas relevantes para llevar a cabo una accién, entonces el robot estaba
en posibilidades de imitar esa conducta y de resolver situaciones de su entorno
relacionadas con ese aprendizaje. Asimismo, es importante mencionar que la
arquitectura ingenieril de Kismet puso énfasis en que el robot aprendiera a
corregir errores o fallas en sus conductas. Este mecanismo correctivo era
similar al que empleamos los humanos para corregir una acciéon fallida. Una
vez que el robot observaba y estaba en condiciones de imitar una conducta
determinada, el siguiente paso era poner en practica su aprendizaje. Al igual
que los humanos, existia siempre la posibilidad de que el robot fracasara en la
aplicacion de su aprendizaje, ya fuera porque no tuvo un buen modelo para

observar o porque alguno de los procesos de la accién por realizar no se



incluyé o no se llevdé a cabo adecuadamente. De este modo, el robot debia
observar nuevamente el proceso de accién para posteriormente llevar a cabo
un aprendizaje y una conducta exitosos.

El éxito tecnoldégico de Kismet como robot sociable, entonces,
dependeria de la calidad del proceso que hacia posible la interaccién social
entre el robot y los humanos. Una parte de dicho proceso consistié en el
aprendizaje de conductas adecuadas, la otra, en la aplicacién practica de este
aprendizaje durante cada interaccion social. La efectividad del aprendizaje de
este robot determinaria, mediante sus habilidades de interaccién, su
consecuente desenvolvimiento en un ambiente social. Asimismo, se entendia
que este sistema de aprendizaje daria al robot la capacidad para responder a
situaciones inesperadas, de la misma manera en que lo hacemos los seres
humanos, en un entorno regido por riesgos y eventos amenazantes, asi como
por situaciones placenteras o positivas.

Como ya se menciond, las manifestaciones emocionales ademas de ser
un instrumento fundamental para llevar a cabo una interaccién social propicia,
eran un elemento decisivo durante el proceso de aprendizaje del robot ya que
éstas ayudaban al robot a percibir y a guiar su atenciéon hacia los aspectos
importantes de un proceso y lo apartaban de las distracciones. Esto permitia al
robot establecer sus intereses en un orden jerarquico durante el aprendizaje
del cumplimiento de un objetivo. Breazeal consideraba que esta jerarquia es
un aspecto inherente en cualquier accibn que se proponga alcanzar un
objetivo. Desde una perspectiva tecnolégica, este orden jerarquico era el que
hacia posible que el robot estableciera y respondiera gradualmente a los
estimulos externos mientras iba aprendiendo, ya fuera por demostracién, por
imitacion o mientras aprendia a imitar. Este orden jerarquico es importante

para que el mecanismo tecnoldégico de aprendizaje del robot trabajara de



manera mas efectiva y 6ptima.

En este punto consideramos que es importante mencionar brevemente
cémo funcionaba internamente el mecanismo que relacionaba la conducta con
la expresion afectiva o emocional. Breazeal explica que las respuestas
emocionales del robot se llevaban a cabo mediante una variedad de circuitos
afectivos, cada uno de ellos ponia en practica una de las seis emociones que,
como ya se dijo, consideraban hipotéticamente basicas (enojo, molestia,
miedo, alegria, tristeza y sorpresa). La activaciéon de una respuesta emocional
dependia, entonces, de las contribuciones afectivas que cada circuito recibia de
los impulsos, conductas y estimulos percibidos. Colectivamente, estas
influencias eran representadas como un punto en un espacio tridimensional de
tres ejes: el primero delimitaba un sistema de alteracién, o arousal, (alta
neutral o baja), el segundo determinaba la valencia, o valence, (positiva,
neutral o negativa) y, el ultimo, la postura, o stance, (aproximacion, neutral o
alejamiento). Para generar la expresion facial del robot, cada dimension de
este espacio se relacionaba con una postura facial y una corporal caracteristica
del grupo base. La expresion facial resultante era un promedio de estas
posturas bases medidas por la ubicacién del estado afectivo dentro de este
espacio. Por ejemplo, los valores con una valencia mayormente negativa
generaban que el robot frunciera mas el cefio. El grupo base de posturas
faciales y corporales correspondia a conductas sociales especificas, las cuales
eran previamente determinadas en el hardware del robot.?

El proyecto Kismet prometia la creacion de un robot sociable que seria
capaz de desenvolverse en diferentes contextos sociales, adaptarse a
condiciones y experiencias sociales nuevas en la medida que tuviera una

experiencia de aprendizaje adecuada.

® Breazeal & Brooks (2004) “Robot Emotion. A Functional Perspective”, p. 9.



Finalmente, llama nuestra atencion una inquietud particular que
despertd el proyecto Kismet en gente ajena a su desarrollo, sobre si dicho
robot tenia emociones originadas o derivadas por sentimientos propios.
Aunque los creadores de Kismet nunca encontraron necesario considerar este
aspecto para su elaboracién, algunos criticos* de la inteligencia artificial
aseguran que ésta es una condicion fundamental que debe ser considerada por

las investigaciones relacionadas con el tema.

* Jordi Valleverdu, Conferencia “Juego Doble: Te Quiero Machine: Maquinas Empaticas”, Centro Cultural Espafia, Mayo 11, 2006.



VIl. Interaccién social: eslabon perdido o una forma mas de sintetizar

diamantes

El fundamento tedrico del proyecto Kismet promovié un nuevo
paradigma en materia de inteligencia artificial a partir de la manera en que
concebia algunas nociones, que tradicionalmente se habian estudiado dentro
de este campo, tales como imitacion, interaccién y, de manera muy relevante,
inteligencia. Asimismo, dicho proyecto destaca las emociones como elemento
esencial en el desarrollo de un agente inteligente con caracteristicas de robot
sociable.

Esto tiene su origen en la hipétesis de que las emociones juegan un
papel determinante durante las interacciones sociales. Este argumento nos
despertdé algunas inquietudes filosé6ficas sobre el papel que juegan nuestras
emociones en nuestras interacciones sociales. A diferencia de otras posturas
que encierra el debate filoséfico sobre las emociones, con posturas como que
las emociones son sensaciones o0 sentimientos, disturbios fisiol6gicos,

disposiciones a actuar, juicios, evaluaciones, etc.,’

el proyecto Kismet ofrece
una relacion interesante con el planteamiento filos6fico de Hansberg. Grosso
modo podemos decir que tanto Breazeal como Hansberg entienden las
emociones como disposiciones o conductas vinculadas a ciertas conductas. Sin
embargo, mientras que para Hansberg el analisis filoséfico constituye el

reconocimiento de dicho vinculo entre dos campos de conductas a partir de

actitudes proposicionales, para Breazeal el ejercicio filos6fico consistié en

! Op Cit., Hansberg, p. 15.



entender las emociones como mecanismos que vVvincularan conductas (o
disposiciones) corporales y faciales con conductas sociales especificas durante
la interacciéon social. No obstante las diferencias, es importante destacar que
ambas teorias entienden las emociones en un nivel funcional.

El ejercicio filoséfico detras del proyecto Kismet fue esencial para su
desarrollo, ya que defini6 el aparato emocional que posteriormente se
sistematizaria con la robética. Es decir, fue necesario tener una concepcién
previa de las emociones, lo suficientemente clara y sdlida, que mas adelante
ofreciera un esquema tedrico para desarrollar un proceso que les permitiera
sintetizar la inteligencia, igual que los diamantes de Haugeland.

Por otra parte, este proceso de sintetizacién requeria de diferentes
pasos. Una vez que se tuvo una nocidén general de lo que se entendia por
emociones, entonces, seria mucho menos complicado aplicar el esquema
tedrico que daria paso a la creacidon del robot. El proceso de imitacidén, por otra
parte, se complementd con un mecanismo de aprendizaje que debia dar al
robot cierta independencia de reprogramacién y recursos para adaptarse al
entorno cambiante. Otro aspecto importante fue reconocer que las conductas
emocionales, tal como las entendia Breazeal, juegan un papel fundamental en
la interaccion social y que de ellas dependeria basicamente el éxito del robot.
En este sentido, fue a partir de este marco teérico que el proyecto Kismet
alcanzo el desarrollo ingenieril, cuyo énfasis principal estuvo en los procesos
para sintetizar emociones y en definir la relacion entre conductas emocionales
y conductas sociales dentro de un esquema basico de emociones a partir del

cual el robot continuaria aprendiendo.



Otro aspecto importante a destacar aqui se encierra en la pregunta ¢cual
es la retroalimentacion o la relaciéon entre inteligencia y dicho marco tedrico? A
diferencia del ejercicio filos6fico que constituyo bases tedricas significativas
para la construccidon de la estructura emocional de Kismet, la concepcién de
inteligencia se fue reforzando a lo largo del proyecto en tanto que siempre se
atribuy6 a los procesos propios de la interaccion social. Es decir, no obstante
Breazeal desde un principio atribuy6 la inteligencia a una serie de conductas, el
desarrollo del proyecto permanentemente iba definiendo la concepcién de
inteligencia que daria al robot sociable su caracter inteligente. De tal forma,
nos resulta interesante ver que el proyecto Kismet prescinde del analisis
filos6fico para hablar de la inteligencia y en cambio la vierte en un estudio
operativo de la conducta social. Este aspecto es muy significativo por dos
razones. Por una parte, nos ofrece una alternativa tedérica para el estudio de
nociones complejas y, por la otra, describe un esquema practico que revela
una dimension distinta de nuestra inteligencia.

En este sentido, el proyecto Kismet fue una propuesta, una forma
distinta, una manera mas de sintetizar la inteligencia como mecanismo social.
Es decir, lo que se propuso Breazeal, en su momento, fue sintetizar un proceso
social y para ello fue necesario estudiar y entender distintos elementos
implicitos en la interaccién social entre humanos. De tal forma que el
desarrollo de un robot sociable en estos términos no sélo repercutiria en el
analisis o produccién de inteligencia sintética en un nivel comercial, como lo

describe Haugeland, sino en la comprensién de una practica humana que pone



en juego el devenir de nuestro entorno social a partir de nuestra relacién con

humanos y, dado el contexto actual, con maquinas o robots.
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