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ResuMEen: El envejecimiento poblacional estd poniendo a prueba las tradicionales
practicas e instituciones de cuidado de las personas mayores en Europa. El desarrollo de
«soluciones» tecnoldgicas ha venido ganando su espacio en este dmbito. El presente tra-
bajo centra su atencién en los avances de la geronrobdtica. Se han rastreado y clasificado
los robots que aparecen en los medios de comunicacidn digital y que estin pensados para
brindar algtin servicio a las personas mayores. Los mismos se clasificaron de acuerdo a
si eran robots médicos, de servicio, sociales, recreativos, educativos, rehabilitadores o
con potencial terapéutico. Se hizo un anilisis del contenido de las fuentes encontradas a
fin de rastrear las promesas que la geronrobdtica hace a sus potenciales beneficiarios. En
la muestra encontrada, se aprecia una gran variedad de dispositivos robéticos, asi como
una tendencia a producir la expectativa de nuevas y mejores mdquinas por venir que
proveeran independencia, bienestar y compaiifa a sus usuarios.

PALABRAS CLAVE: geronrobdtica; robots; personas mayores; envejecimiento;
cuidado.

AssTrACT: Population ageing is testing traditional care practices and institutions for
older people in Europe. The development of technological «solutions» has been gaining
ground in this field. This work focuses on the advances of geron-robotics. Robots that
appear in the digital media and are designed to provide some service to older people
have been tracked and classified. They were classified according to whether they were
medical, service, social, recreational, educational, rehabilitative or therapeutic potential
robots. An analysis was also made of the content of the different sources found. The
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devices identified have recent developments. Very few of them are present in Spain. In
the sample found, a great variety of robotic devices is appreciated, as well as a tendency
to produce the expectation of new and better machines to come that will provide inde-
pendence, well-being and company to its users.

KEy worps: Geron-robotics; robots; elderly; aging; care.

1. Introduccién

VANZAMOS HACIA UNA ALTA TECNIFICACION DEL CUIDADO? La respuesta

afirmativa a esta pregunta parece marcar la tendencia en la provisién de
d asistencia y apoyo sociosanitario a las personas de edad avanzada en Europa.
Debido a la interaccion de diversos eventos, se viene dando un progresivo envejeci-
miento de las poblaciones europeas. En la actualidad, el 18,9% de la poblacién de la
Unién Europea tiene 65 afios o mds (Eurostat, 2016). Un gran ndmero de personas
nacidas en las dos décadas posteriores a la Segunda Guerra Mundial han llegado a la
vejez con una alta expectativa de vida y una mejor salud que sus padres. Se prevé que
estos hechos, sumados a la disminucién de las tasas de fertilidad, traigan un creci-
miento sin precedentes de la poblacién mayor en Europa. Los llamados de atencion
sobre los posibles efectos de esta tendencia son frecuentes. Se anticipa una gran pre-
sion en los presupuestos ptiblicos y sistemas fiscales, tensiones en la seguridad social,
el envejecimiento de la fuerza de trabajo y un potencial conflicto generac1onal por la
distribucién de los recursos, el aumento de la demanda de servicios de salud (espe-
cialmente, de larga duracion) y una necesidad al alza de profesionales sociosanitarios
cualificados, etc. (Eurostat, 2012).

El envejecimiento poblacional estd poniendo a prueba las tradicionales précticas e
instituciones de cuidado de las personas mayores. Este sector de la actividad humana
se ha desarrollado habitualmente al interior de las familias y, més recientemente, en
establecimientos especializados. Sin embargo, el aumento de la presencia de la mujer
en el mercado laboral, el incremento de personas mayores que desean vivir solas en
sus casas y las criticas que ha recibido el modelo de cuidados institucionalizados vie-
nen transformando la forma de cuidar a los adultos de edad avanzada. En este sentido,
se han popularizado los servicios de atencién a domicilio, en ocasiones con ayuda
de tecnologias de teleasistencia (Cavalcante, Aceros y Domeénech, 2012; Padilla-Gén-
gora y Padilla-Clemente, 2008). En efecto, el desarrollo de dispositivos y servicios
tecnificados viene emergiendo como una forma de garantizar la integracién social de
las personas mayores y una mejor gestién del sistema de asistencia sanitaria (Sayago
Barrantes y Blat Gimeno, 2013). Por esta via, el envejecimiento poblacional se estd
convirtiendo en una oportunidad para la industria tecnoldgica.

El desarrollo de «soluciones» tecnoldgicas pensadas como ayudas individuales y
domésticas ha venido ganando fuerza entre los investigadores europeos y espafioles.
En este sentido, Rodriguez-Rodriguez (2011) llama la atencién sobre los esfuerzos
realizados en el Estado espafiol por desarrollar sensores y técnicas de monitorizacion,
estimulacién y roboética en el dmbito de la teleasistencia y la telemedicina. El presente
trabajo centra su atencién en este Gltimo tipo de avances: la creacién de robots pensa-
dos para el cuidado de personas mayores. Se trata de un dmbito tecnoldgico en el que se
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estan invirtiendo una importante cantidad de recursos, y del que se espera mucho en
el futuro préximo. De acuerdo con autores como Aracil et al. (2008), «Es claro que la
solucién definitiva a este problema [del envejecimiento poblacional] se tendrd que
realizar con la introduccién masiva de robots que ayuden a personas dependientes
en la realizacién de sus tareas cotidianas como vestirse, bafarse, realizar su aseo per-
sonal, comer, etc.».

Lejos de ser un asunto de ciencia ficcidn, los robots ya empiezan a formar parte
de la vida cotidiana de muchas personas mayores. También empiezan a introducirse
en Espana. El presente trabajo surge de un interés por conocer los robots actualmente
disponibles en el mercado y por dar cuenta de lo que ofrecen a sus potenciales benefi-
ciarios. Se ha hecho una biisqueda intensiva en Internet, y se ha identificado la comu-
nidad de robots que aparecen en los medios de comunicacién digital. Un examen de
los datos hace evidente que la geronrobética le hace una serie de promesas a los hijos
del baby-boom y a sus cuidadores. En las préximas paginas, interesa presentarlas. La
pregunta que se quiere contestar, en este sentido, es: si avanzamos hacia la alta tecni-
ficacién del cuidado ¢qué es lo que promete dicha tendencia?

2. Robots y personas mayores

Un robot es una mdquina electromecdnica que desempenia tareas repetitivas de
manera automética o semiautomadtica, con alto grado de precisidén, gracias a un pro-
grama predefinido, un conjunto de reglas generales, inteligencia artificial y/o la su-
pervisiéon humana directa (Sosa Reyna, 2007). Es bien sabido que la palabra «robot»
aparece por primera vez en la obra teatral Rossum’s Universal Robots, del escritor
checo Karel Capek. El vocablo deriva del término robota, que significa «servidum-
bre» o «trabajo forzado» (Barrientos Sotelo, Garcia Sdnchez y Silva Ortigoza, 2007).
De hecho, la actividad realizada por los robots habitualmente se asemeja, reemplaza
o extiende el trabajo humano (Sosa Reyna, 2007), especialmente el que se realiza en
las fdbricas. La idea de robots que pudieran sustituir a los trabajadores en las cadenas
de produccién aparecié en los afios 60 y predominé en la investigacién en robdtica
durante buena parte del siglo xx (Arifio Sustaeta, 2014).

Los robots industriales son dispositivos tecnolégicos muy populares que gozan
de un mercado consolidado (Aracil ez al., 2008). Sin embargo, la robética estd ahora
inmersa en muchos otros campos, distintos al trabajo fabril. Pricticamente toda ac-
tividad humana, incluida la aerondutica, la asistencia médica, la explotacion agricola
y minera, las misiones de bisqueda y rescate de personas, la limpieza de desechos
peligrosos, la V1g1lanc1a la exploracién maritima, el entretenimiento, el transporte y la
educacién, estd siendo influida por la robética. Algunos de estos nuevos desarrollos
caben dentro de la categoria de «robdtica de servicio». La misma estd interesada en
crear dispositivos tecnoldgicos que realicen tareas ttiles para aumentar el bienestar de
las personas (Aracil et al., 2008) y para facilitar las actividades de su vida diaria (Rozo
Reyes, 2010).

La robdtica de servicio intenta responder a los requerimientos propios del sec-
tor asistencial y de servicios. Sus primeros desarrollos, en la década de los setenta,
se basaron en la adaptacién de robots industriales para la construccién de protesis
y elementos ortéticos (brazos, piernas y manos) (Casals, 1999). La idea era crear
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tecnologfas de rehabilitacién que evitaran, compensaran, mitigaran o neutralizaran las
limitaciones funcionales de los usuarios, y que aumentaran su autonomia personal y
calidad de vida (Carpio Brenes, 2015). Con el tiempo, se han creado dispositivos mds
complejos que, en muchas ocasiones, incluyen tanto dispositivos sensoriales como de
locomocién que le permiten al dispositivo reconocer el entorno y desplazarse por él
(Aracil et al., 2008). El avance en la robética de servicio también incluye mejoras en
lo relacionado con la interaccién entre las maquinas y sus usuarios. Se han producido
grandes desarrollos en el reconocimiento y emisién de voz, las expresiones faciales
de los robots, las técnicas de control y la inteligencia artificial (Ariﬁo Sustaeta, 2014;
Vélez Nufiez y Quingatufia, 2014). El resultado ha sido la creacién de robots sociales
«capaces de convivir con las personas y de realizar tareas que incidan directamente en
su forma de vida» (Aracil et al., 2008). Estos robots serian capaces de imitar la conduc-
ta humana o animal, tanto en los aspectos motores como emocionales y cognitivos,
asi como de comunicarse con las personas a través de diferentes niveles: sensoriales,
motores, emocionales y cognitivos (Sinchez Sinchez, 2013).

Estos robots, que tienen una vocaciéon mds amplia que la de la rehabilitacién, son
parte de las llamadas assistive technologies, «tecnologias de apoyo» (Sdnchez, 2006) o
«tecnologias asistivas» (Carpio Brenes, 2015). Dentro de dicha categoria entran una
gran diversidad de dispositivos, incluidos productos no tecnoldgicos (como algunos
objetos utilizados para facilitar las actividades de la vida cotidiana). Los robots, junto
con algunas tecnologias de la informacién y de la ingenieria biomédica, se consideran
tecnologias asistivas de alta tecnologia (Carpio Brenes, 2015). Para los objetivos de este
trabajo, resulta necesario saber cémo clasificar estos desarrollos. Existen diferentes
tipos de robots segtin su arquitectura, su generacidn, su nivel de inteligencia y control,
etc. (Barrientos Sotelo ez al., 2007). Algunos de ellos son fabricados en serie, otros
aparecen como productos adaptados y otros como productos a medida (Carpio Bre-
nes, 2015). Si se tiene en cuenta su tamaiio, es posible distinguir entre aquellos que tie-
nen elevadas dimensiones y estructuras robustas, de los mini-, micro- y nano-robots,
cuyas dimensiones pueden llegar a ser extremadamente pequenas (Aracil et al., 2008).
Dependiendo de su movilidad, existen robots montados sobre bases fijas, sobre sillas
de ruedas o sobre bases méviles que les permiten un movimiento auténomo (Casals,
1999). Los dltimos tipos de robots, conocidos como «robots méviles», pueden a su
vez clasificarse por los medios de locomocién que utilizan: ruedas, patas u orugas
(Barrlentos Sotelo er al., 2007). Asi mismo, pueden encontrarse modelos submarinos,
aéreos, trepadores y deshzantes (Aracil et al., 2008).

Una clasificacién de los robots de servicio también deberia incluir el tipo de usua-
rio al que los dispositivos van dirigidos. El Instituto de Biomecanica de Valencia y la
Fundacién ceDAT (2003), por ejemplo, clasifican los productos y equipos asistivos te-
niendo en consideracioén los tipos de discapacidad que presentan sus usuarios (auditiva,
visual, psiquica, etc.). Con relacién a los robots para la asistencia social al enveje-
cimiento, Sdnchez Sinchez (2013), basado en Libin y Libin (2004), d1st1ngue entre
robots propiamente asistenciales y los robots de estimulacidn interactivos. En la pri-
mera categoria incluye a los médicos y los de servicio. Los robots médicos permitirian
realizar diagnésticos y tratamientos para el mantenimiento de la salud, mientras que
los de servicio ayudarian a los usuarios en la realizacién de tareas domésticas cotidia-
nas. En la categoria de robots de estimulacidn interactivos estarian los robots sociales,
los robots recreativos, los educativos y los rehabilitadores, pensados para acompaiiar,
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entretener, estimular el aprendizaje y contribuir a la rehabilitacién de los usuarios,
respectivamente. También serfan robots de estimulacién aquellos que se considera
que tienen potencial terapéutico, pues ayudan a aliviar disfunciones o estados psico-
16gicos negativos de los usuarios.

La creciente presencia y variedad de robots para el cuidado de personas mayo-
res puede plantear grandes interrogantes. La investigacion sobre sus beneficios y

aplicaciones abunda en la literatura (ver, por ejemplo, Jardén, Giménez, Correal,
Martinez y Balaguers, 2008; Shibata, 2010). Algunos autores llaman la atencién sobre
los efectos no descados de los dispositivos y resaltan los retos éticos y politicos que
plantean. Piattini Velthuis (2011) menciona aspectos asociados al tratamiento de la
informacién personal. Rozo Reyes (2010) sostiene que las nuevas tecnologias pueden
disminuir la capacidad de decisién sobre el cuidado que las personas desean recibir,
ademds de aumentar la incertidumbre y la ansiedad, y de disminuir el contacto social.
Sin embargo, en general, la geronrobética se acompaiia de un entusiasmo tecnéfilo
que recuerda lo que Moreira y Palladino (2005) en su anélisis de los neurotransplantes
para enfermos de Parkinson, llamaron el «reglmen de esperanza».

Un régimen de esperanza articula précticas y actores que movilizan la esperanza
como dispositivo retérico para argumentar a favor de una determinada cuestién. Su
ejercicio fundamental es el de la promesa. En el caso estudiado por Moreira y Palladi-
no (2005), esta toma forma en el anuncio de nuevos y mejores tratamientos por venir
para curar milagrosamente enfermedades debilitantes. Por su parte, la geronrobética
parece ofrecer un futuro poblado de toda suerte de dispositivos que cubriran diversas
carencias y aportardn variados beneficios a las personas mayores. La clasificacion de

Sénchez Sinchez (2013) sugiere la cobertura de necesidades sanitarias y sociales, la
promoci6n de la autonomia, el bienestar y el aprendizaje a lo largo de la vida. En efec-
to, los entusiastas de la geronrobética afirman que esta puede enriquecer la vida coti-
diana de los mayores, meJorar sus condiciones mentales, disminuir el estrés, aumentar
la motivacién, la interaccidn social y los afectos positivos, y reducir la necesidad de
atencién por parte de cuidadores humanos (Salichs, Salichs, Encinar, Castro-Gonza-
lez y Malfaz, 2014). En las paginas siguientes se presenta un examen empirico de las
promesas que la robdtica contemporanea le hace a las personas mayores.

3. Método

Este estudio empezé por conocer y categorizar los robots para personas mayores
que actualmente aparecen en los medios digitales. Para tal fin, se realiz6 una bisqueda
intensiva en la Web. Se ha obrado como un usuario corriente con interés en el tema

de la robdtica para personas de edad avanzadal. Asi, se han ingresado en el motor de

! El procedimiento supone para el investigador actuar como si fuera un usuario potencial de geronro-
bots. Tal cosa lleva a preguntarse: ¢cudl es el usuario que se estd representando?, ¢quién obrarfa como aqui
se describe para buscar las ofertas tecnolégicas disponibles? Seguramente, serfa demasiado asumir que tal
usuario es, necesariamente, una persona mayor. En efecto, con frecuencia no son los mayores quienes se
interesan por estos avances, sino sus familiares o cuidadores. Por otro lado, miembros de instituciones de
salud o de cuidado podrian, también, recurrir a Internet para buscar «soluciones» a los retos cotidianos que
enfrentan. Como se verd mas adelante, la respuesta a las preguntas planteadas puede obtenerse a posteriori.
El andlisis del material recolectado evidencia que las webs se dirigen a diferentes audiencias a las cuales —en
cierta forma— invocan o reclaman.
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busqueda Google las siguientes opciones de buisqueda: Robots+cuidar+mayores y
robots+«personas mayores». Los resultados arrojados por el buscador fueron revi-
sados uno por uno con la intencién de identificar los dispositivos técnicos que eran
mencionados en el contenido. Para cada robot encontrado se llenaba una ficha iden-
tificativa en la que debian ingresarse los siguientes datos: nombre del robot, usuarios
alos queva d1r1g1do descripcion fisica del dispositivo, funcionalidades, desarrollado-
res, afio de creacién o lanzamiento, fuente de la que se obtuvo la informacién. Cada
ficha era numerada secuencialmente e inclufa una fotografia del robot encontrado.

Al final de este primer momento de rastreo de informacién se habian identificado
un total de 37 robots, de distinto tipo. Para tener datos suficientes sobre cada disposi-
tivo, se emprendid una segunda fase de bisqueda. De nuevo con ayuda del motor de
buisqueda Google, se empleé como palabra clave el nombre de cada robot. Se esperaba
poder recolectar un total de 5 paginas web que dieran informacién sobre cada uno de
los individuos identificados. Esto no siempre fue posible, sin embargo, se obtuvieron
s fuentes para el 54% de los casos y 4 fuentes para el 22% de los casos. Para los robots
restantes, se consultaron entre 1y 3 fuentes.

Una vez recolectada la informacién sobre los 37 robots, el siguiente paso consistio
en adelantar su clasificacién. Para tal fin, se tuvo en cuenta la taxonomia propuesta
por Sénchez Sinchez (2013). Asi pues, se clasificaron los artefactos de acuerdo a si
eran robots médicos, de servicio, sociales, recreativos, educativos, rehabilitadores o
con potencial terapéutico. También se clasificaron los dispositivos en virtud de su
tamanio, del usuario al que van dirigidos y su sistema locomotor. Se consideré como
robot grande a aquel que midiera mds de 150 centimetros, como robot pequefio al
que midiera menos de 5o centimetros y un robot mediano al que midiera entre so y
150 centimetros. Se tuvieron en cuenta distintos tipos de usuario posible: personas
mayores, discapacitados, cuidadores, instituciones, todo tipo de persona, etc. En
cuanto al sistema locomotor se agruparon los robots teniendo en cuenta si contaban
con una base fija, si se acoplaban a sillas de ruedas, si tenfan base mévil o si carecian
de un sistema que les permitiera desplazarse en el espacio.

Una vez finalizada la clasificacién de los robots, se hizo un anilisis del contenido
de las distintas fuentes encontradas. El mismo estuvo centrado en la identificacion de
palabras o expresiones habitualmente asociadas a los robots que aparecen en el ma-
terial. Se prestd especial atencidn a aquellas que se refirieran a las funciones que se
espera que el dispositivo cumpla. En el apartado de resultados, se presentan dichas
funciones como promesas de la geronrobdtica. Se propone esta interpretacién porque
la enunciacién de estas funciones en los medios de comunicacién genera un efecto
anticipatorio: indica a los lectores lo que pueden esperar de las maquinas sobre las que
se estan informando.

A medida que se iban identificando promesas asociadas al robot en cuestién se
generaron inductivamente un conjunto de cédigos. Los mismos fueron agrupados
en cuatro categorias: promesas sobre calidad de vida, promesas sanitarias, promesas
socioafectivas, promesas sociales. Las primeras se refieren a los efectos que se espera
que los robots produzcan en el bienestar de las personas mayores (generando «calidad
de vida» o «independencia», promoviendo la «actividad fisica» o la «estimulacién
cognitiva»). Las promesas sanitarias estin centradas en los aportes en materia de salud
que se supone que el dispositivo técnico proveera a sus usuarios («seguimiento médi-
co», «control por parte de familiares», «entrega de medicamentos», «recordatorios»,
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«consejos sobre salud» y «orientacién en el espacio»). Las promesas socioafectivas
hacen referencia a un con]unto de bienes sociales que se espera que provea el robot:
«contacto social», «compaiiia», «interaccién» y «participacion social». Finalmente,
las promesas sociales son los aportes que el robot hard a la sociedad en su conjunto y
que en el material analizado incluyen: «reduccién de gastos sanitarios», «<aumento de
la calidad asistencial», «creacion de puestos de trabajo», «<reduccién del trabajo de los
cuidadores» y «reduccién de la brecha digital».

4. Resultados
4.1. Caracterizacion de los robots encontrados

Los robots identificados son desarrollos recientes. Mientras 5 de ellos fueron crea-
dos antes de 2010, entre ese afio y 2017 se lanzaron o pusieron a prueba 27 de ellos
(para los demds, no se encontré informacién). Por otro lado, se trata de avances tec-
noldgicos que parecen estar muy poco presentes en Espafia. Solo 6 de los robots se
han creado o introducido en el Estado espafiol, aunque lo cierto es que de la mayor
parte no se conocen datos (se sabe que 7 de los casos no se venden en Espaiia). El 40%
de los dispositivos se han disefiado (o se han empleado) para brindar algin tipo de
servicio directo a las personas mayores. Ademds, el 17% se ha pensado para personas
con algtin tipo de discapacidad. También los hay cuyos usuarios son las instituciones
sociosanitarias (15%) o los cuidadores (11%). Un pequefio nimero se ofrece para todo
tipo de publico (6%), aunque todas las publicaciones encontradas enfatizan su utili-
dad en el cuidado de las personas mayores.

Los dispositivos geronrobéticos que pueden encontrarse en articulos de la pren-
sa digital, en entradas de blogs especializados y en otras pdginas web son dispositi-
vos de muy diversas caracteristicas. A pesar de que algunos estudios apuntan a que
los usuarios prefieren robots de un tamafio discreto (Wu, Fassert y Rigaud, 2012),
en la muestra hemos hallado dispositivos de todos los tamafios, en pricticamente
igual proporcién: el 32% son pequeiios, el 34% medianos y el 34% grandes. Muchos
son mdquinas con alto grado de autonomia: el 68% cuentan con una base mévil
(solo el 9% tienen una base fija) y el 85% cuenta con sensores incorporados (el 10%
recibe informacién de sensores ubicados en el medio circundante: la casa o la insti-
tucién sociosanitaria; el 6% depende de sensores colocados en el usuario). Llama la
atencién que un 23% de los robots no puedan desplazarse; sin embargo, todos ellos
cuentan con partes moviles que les permiten realizar diferentes acciones desde una
posicién estdtica.

Una cuestién llamativa es lo diversa que es la apariencia de los dispositivos en-
contrados. Como es bien sabido, las personas suelen rechazar robots que parezcan
demasiado humanos (Wu ez al., 2012). No es pues extrafio que solo uno de los robots
de la lista parezca a una persona de carne y hueso. Se trata de Nadine, un dispositivo
creado por la Nanyang Technological University de Singapur. En realidad, la mayoria
de robots (el 43%) tienen un disefio externo que recuerda, de manera inmediata, a un
«robot». Se ha reservado esta categoria para las mdquinas que lucen como autéma-
tas capaces de realizar tareas especificas. Un ejemplo, en este sentido, es GiraffPluss,
un robot creado por un consorcio europeo, liderado por la Universidad de Orebro
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(Suecia). Este tipo de dispositivos suelen estar pensados para asistir a la persona ma-
yor en sus actividades diarias y su disefio no enfatiza tanto su apariencia como su fun-
cionalidad (Salichs ez al., 2014). Sin embargo, entre los «robots» encontramos algunos
que lucen amistosos, como es el caso del reciente desarrollo de Asus: Zenbo.

Ademis de los dispositivos con apariencia humana o robdtica, se han encontrado
aparatos que tienen la forma de objetos familiares como camas de hospital, bandejas
moviles o duchas para el cabello. Para estos ultimos, que son un 20%, se ha reservado
la categoria «maquina». Roomba, el autémata aspirador de iRobor Corporation, es
uno de ellos. En la misma proporcién se encuentran miquinas con una apariencia
«humanoide». Tal es el caso de Pepper, el robot social de Softbank. Los dispositivos
incluidos en esta categoria —a diferencia de los que hemos llamado «robots»— cuentan
con brazos, piernas y rostros mds parecidos a los de los seres humanos. Finalmente,
el 14% de los robots emula la apariencia de algin animal. Se trata de dispositivos fre-
cuentemente ofrecidos para reducir el estrés y la depresion en las personas mayores,
asi como para mejorar su socializacién (Salichs et al., 2014; Shibata, 2010). Segura-
mente, el robot mds conocido de esta categoria sea Paro, la foca robot del Instituto
Nacional de Ciencia y Tecnologia Industrial Avanzada de Japon (comencializada en
Espafia como Nuka).

4.2. Taxonomia de los robots

La clasificacion de los dispositivos encontrados puede verse en la Figura 1. La ma-
yor parte de la muestra puede considerarse «de servicio»: se trata de 25 robots (el 35%
de los individuos identificados). Muchos de ellos son mdquinas disefiadas para apoyar
la realizacion de tareas del hogar, especialmente aquellas que requieren esfuerzo fisico
y manipulacién de objetos. Por ejemplo, Roomba: «Ayuda a la gente que no es capaz
de manejar un aspirador a tener una sensacion de control sobre el entorno en el que
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Ficura t: Tipos de robots encontrados.
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viven». Este robot es el primer sistema que ha penetrado en el mercado de equipos
domésticos (Arac1l et al., 2008); pero también se encontraron robots que quieren ofre-
cer soluciones mds orientadas al cuidado. Por ejemplo, la RoboticBed de Panasonic es
«una cama capaz de transformarse en silla de ruedas eléctrica».

Algunos de los robots de servicio pueden realizar tareas ttiles. Sin embargo, pue-
den hacer mds que esto. Por ejemplo, el Hobbit desarrollado en la Universidad de
Viena en el marco de un proyecto europeo que reune a seis universidades ha sido
creado para apoyar en las tareas domésticas, para facilitar la asistencia social mediante
comunicacién remota y para disminuir la sensacién de soledad en los mayores (Fis-
chingera et al., 2016). Asi pues, en este estudio hemos considerado al Hobbit como un
«robot de servicio», pero también como un «robot social» o, mis exactamente, como
un «robot socialmente asistencial» (Vélez Nuiiez y Quingatuiia, 2014).

Los «robots sociales» son el 21% de la muestra (15 dispositivos). Estos dispositivos
exhiben habilidades orientadas a la interaccién con las personas. Por ejemplo, Pepper
«es capaz de reaccionar ante las emociones y expresiones humanas». De él se espe-
ra que pueda «despertar la empatia de un ser humano y remediar la soledad». Otro
robot, conocido como Smiby o Babyloid, es un «neonato autémata» creado en la
Universidad Chukyo de Nagoya del que se dice que produce una «sensacién de cari-
flo». De acuerdo con su creador, este robot «no sabe hacer nada, para ofrecerles a los
mayores un ambiente en el que tengan un objetivo vital, porque tienen que cuidar a su
robot». Estos robots que invitan a la interaccidn, y que son capaces de responder de
manera convincente a los estimulos sociales de los usuarios, pueden estar disefiados
con diversos propositos. Zora, por ejemplo, es un robot de la compafita Aldebaran
que fue pensado originalmente para actuar como recepcionista. Actualmente, «sus
aplicaciones van desde la simple animacién con musica a completas sesiones de fisio-
terapia donde Zora, ubicado sobre una mesa, ejecuta los movimientos que los resi-
dentes deben imitar».

Zora forma parte de un grupo de robots que pueden considerarse también como
«recreativos». Esto es asi porque puede proponer distintas actividades de ocio a sus
usuarios. Por ejemplo, puede amenizarles el dia con musica o leerles la prensa. En
la muestra, 9 de los robots son «recreativos», esto se corresponde con el 13% de los
individuos encontrados. En dicha categoria también fue incluido Zenbo. Este «robot
de asistencia doméstica» del tamafio de un nifio «puede entretener, por e jemplo, a
los més pequefios con videos, lectura de libros o reproduccién de musica». El robot
Maggie, creado por el laboratorio espafiol Robotic Labs de la Universidad Carlos
I1I, también ha sido incluido en la familia de los robots «recreativos», desarrollados
para «que atiendan, vigilen, entretengan y estimulen a los pacientes». Algunos autores
consideran a Maggie como «un juguete, robot educacional sofisticado» (Vélez Nuifiez
y Quingatuiia, 2014).

Tanto Zora, como Zenbo y Maggie tienen funciones relacionadas con la salud de
los usuarios. Sin embargo, no realizan monitoreo médico, ni administran tratamien-
tos. Por el contrario, Pillo, de la compafia norteamericana Pillo Health, almacena
medicamentos en un recipiente a prueba de manipulacién y «dispensa el firmaco al-
macenado al paciente (al que identifica mediante su sistema de reconocimiento facial),
en el momento en el que le toca tomarselo». Otros robots, como Heka —disefiado por
estudiantes de la Pontificia Universidad Catélica del Perd— «ha sido disefiado para
que pueda medir la presién arterial, pulso, hacer recordatorios y realizar andlisis de
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sangre, triglicéridos, glucosa y hemoglobina a través de dispositivos integrados en su
estructura». Tanto Pillo como Heka han sido considerados robots «médicos». En esta
categorfa se agrupa el 1% de la muestra (8 dispositivos). Robots con funciones educa-
tivas (como el mismo Zenbo o Pepper) rehabilitadoras (como CareBor) o terapéuticas
(como Paro o Nuka) son una minoria entre los aparatos encontrados.

4.3. Promesas de la geronrobdtica

Aunque los dispositivos encontrados son muy distintos entre si, en los datos an-
teriormente presentados parece emerger una tendencia. Los robots que tienen una
orientacién de t1p0 sanitario (los médicos, los rehabilitadores y los terapéuticos) son
menores en nimero que los robots de servicio, los sociales y los recreativos. Una
persona interesada en la robdtica para el cuidado de personas mayores encontrard
mis informacién de estos tltimos dispositivos técnicos que de los primeros. Dicha
tendencia puede deberse a que la geronrobética le esté apuntando a un tipo muy parti-
cular de usuario presente y futuro. Este usuario imaginado tiene una buena salud y es
auténomo, vive solo (o se siente solo). No requiere tratamientos médicos o ejercicios
de rehabilitacidn, sino apoyos de alta tecnologia para realizar tareas sencillas (pero,
a veces, demandantes fisicamente) de la vida cotidiana, asi como para recibir algtin
estimulo social. Asi pues, los robots para mayores son, en su mayoria, compaiieros
que pueden interactuar con sus usuarios, responder a sus muestras de afecto y entre-
tenerlos, mientras contribuyen a fortalecer su autonomia e independencia.

Esta lectura encuentra apoyo en el andlisis del contenido realizado al material. De
acuerdo con dicho anilisis, ¢ qué es lo que puede esperarse de la robdtica para el cuida-
do de personas mayores? Una primera forma de responder a esta pregunta es indicar
lo que 7o prometen estos desarrollos. Si se observa la Tabla 1, es claro que la informa-
cién sobre los robots identificados ofrece muy poco a la sociedad en su conjunto. La
informacidn al respecto estd codificada bajo la categoria de promesas «sociales». En el
material analizado, esto incluye: la reduccién de gastos sanitarios (presente solo en
el 5% de los robots), la reduccién de la brecha digital (s%), el aumento de la calidad
asistencial (2%) y la creacion de puestos de trabajo (2%). A diferencia de lo que ocu-
rre con otras tecnologfas para el cuidado, los promotores de los robots encontrados
no apuestan visiblemente por aliviar las presiones que se anticipa que produzca el
envejecimiento poblacional en los sistemas de seguridad social. Una excepcién a esta
norma es el proyecto GiraffPlus. De acuerdo con una de las fuentes consultadas: Gi-
raffPlus «pretende contribuir a la reduccién de los costes sanitarios ya que muchas
dolencias pueden detectarse y abordarse en una fase temprana».

La geronrobdtica tampoco promete de manera insistente una mejora de los ser-
vicios sociosanitarios con ayuda de los dispositivos técnicos, ni pone su energia en
acercar a los mayores a las nuevas tecnologias o en crear nuevos puestos de trabajo en
el sector servicios. La dnica promesa «social» que tiene una presencia relevante en el
material, ocupando el quinto lugar en la Tabla 1, es la de la reduccién del trabajo de los
cuidadores (27%). Como se recordard, los robots encontrados no solo estin pensados
para personas mayores, sino también para aquellos que les brindan asistencia (en el
caso del 1% de los robots), incluidas las instituciones sociosanitarias (el 15%). Es pro-
bable que la promesa de disminuir la carga de trabajo asociada al cuidado esté dirigida,
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fundamentalmente, a estos usuarios. La importancia de apostar por ellos en el futuro
proximo es frecuente en la literatura; por ejemplo, Sinchez Sinchez (2013) sostiene:

La disminucién del ntimero de personas dispuestas a ejercer como cuidadores, ya
sea formales como informales, junto al incremento de personas susceptibles de precisar
ayuda de cuidadores, provocard un fuerte incremento de la demanda de profesionales
cuidadores, con el previsible efecto inflacionario en los costes de los servicios. Por otro
lado, las residencias tanto ptiblicas como privadas precisardn de sistemas que ayuden a
los cuidadores en su interaccién con los pacientes y/o usuarios y faciliten su monitoriza-
cién e incluso su entrenamiento tanto fisico como cognitivo.

Cuidadores informales y profesionales pueden anticipar, de parte de la geronro-
bética, esfuerzos por proveerles de ayudas técnicas que hagan menos demandante
su actividad. Por ejemplo, desarrolladores de las Universidades de Sevilla, Huelva,
Cérdoba y Extremadura prometen que su robot Bender puede ser «una gran ayuda
para las personas a quienes se dirige, pero también para los familiares que no pueden
encargarse de su cuidado en todo momento». De manera similar, los creadores de
Maggie afirman que este robot «podria aliviar en gran medida la carga de trabajo [de
los cuidadores]». En el material, puede encontrarse ademds la idea de que los robots
van a ocupar la posicién de seres humanos que brindan cuidados y servicios a los
mayores (aunque, no necesariamente, vayan a reemplazarlos del todo). Por ejemplo,

TABLA 1: Promesas de la robdtica para personas mayores

TiroLoGTA PROMESA Fr. %
Socioafectiva Compaiia 18 48,6%
Socioafectiva Interaccién 18 48,6%

Bienestar Calidad de vida 16 43,2%
Bienestar Independencia 15 40,5%
Social Reduccién del trabajo 13 27%
Socioafectiva Contacto social 9 24,3%
Sanitaria Seguimiento médico 8 21,6%
Sanitaria Control familiar 7 18,9%
Bienestar Entretener 7 18,9 %
Bienestar Actividad fisica 6 16,2%
Bienestar Estimulacién cognitiva 4 10,8%
Sanitaria Recordatorios 3 8,1%
Sanitaria Entrega de medicamentos 2 5,4%
Sanitaria Orientacién espacial 2 5,4%
Social Reduccién de gastos sanitarios 2 5,4%
Social Reduccién de la brecha digital 2 5,4%
Sanitaria Consejos de salud 1 2,7%
Socioafectiva Participacién social I 2,7%
Social Aumento de la calidad asistencial I 2,7%
Social Creacién de puestos de trabajo 1 2,7%
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con respecto al Care-O-Bot, del Instituto Fraunhofer de Ingenieria de Fabricacién y
Automatizacién, se dice que va a actuar como «mayordomo y criada».

La geronrobomca no hace grandes promesas a la sociedad en su conjunto (aunque
si se las hace a los cuidadores). Otra cosa que no hace de una manera prominente es
ofrecer diagnésticos y tratamientos mediados por robots. Asi pues, las promesas que
se han clasificado como «sanitarias» se presentan en menor medida que las promesas
«socioafectivas» y las relacionadas con el «bienestar». Las primeras se refieren a de-
claraciones en las que se afirma que los robots pueden ofrecer «seguimiento médico»,
«control familiar» del estado de salud del usuario, ofrecimiento de «recordatorios» a
los mayores (indicindoles cuindo tomar medicacién), «entrega de medicamentos»,
«orientacién espacial» (para personas con demencia) o «consejos» para mejorar la
salud. Como se puede apreciar en la Tabla 1, solo dos de estas promesas se encuentran
entre las 10 mds mencionadas en el materlal analizado. El 21% de los robots (es decir,
9 de ellos) ofrecen la posibilidad de que el personal sanitario haga un seguimiento del
estado de salud de la persona a distancia. El 18% (7 robots) incluyen tecnologias que
permiten a los familiares conocer la situacién de la persona, favoreciendo un control
remoto de su salud. Las demds promesas solo se presentan en 3 robots, o menos.

La timida apuesta de la geronrobética por las «soluciones» de corte sanitario se
aprecia también cuando se examinan las promesas de bienestar que se les hacen a los
usuarios. En este estudio, se consideran promesas de «bienestar» aquellas referencias
explicitas a los efectos que la robética puede tener en la «calidad de vida» del usuario,
en su capacidad para llevar una vida independiente y en la posibilidad de estar entre-
tenido. También se han incluido funciones ofrecidas a los usuarios que se refieren a
la estimulacién fisica y cognitiva Estas dos ultimas categorias —que pueden tener un
componente de promocién de la autonomia y prevencién de la dependencia, pero
también de rehabilitacién— son las que aparecen con menos frecuencia: solo en el 16%
y el 10% de los casos (6 y 4 robots respectivamente). Las promesas de bienestar que
plantea la robdtica parecen estar orientadas a personas con un buen estado de salud
y un buen nivel de autonomia, no a personas que necesiten recuperarse de algtin tipo
de dolencia o incapacidad.

La geronrobdtica es cauta a la hora de augurar un futuro poblado de robots mé-
dicos y rehabilitadores. Pero se muestra proclive a proyectar relaciones de cuidado
basadas en el establecimiento de vinculos socioafectivos con dispositivos técnicos.
Algunos estudios indican que las personas mayores valoran negativamente el uso de
robots como proveedores de compaiifa (Mast et al., 2012). Sin embargo, esta promesa
es la que aparece con mayor frecuencia en el material analizado. El 48% de los robots
identificados ofrecen «compaifa». La misma proporcién quiere proveer «interac-
cién». Estas dos son las promesas «socioafectivas» més habituales. Por e emplo Kiro-
bo mini, de Toyota, fue disefiado para ser un «compaiiero para la comunicacién». Por
su parte, PaPeRo, de la Nippon Electric Company «es un proyecto de investigacion
capaz de hablar, avanzar, girar, bailar, cantar, hacer sonidos, conversar e identificar
rostros, entre otras tareas». La foca robot Paro hace ambas promesas por igual; asi,
por ejemplo, se dice que esta miquina: «acompafa y asiste a quienes padecen, por
ejemplo, demencias seniles o trastornos mentales. Su tecnologia [...] le permite inte-
ractuar con una persona mostrando sentimientos o emitiendo sonidos».

Otra promesa socioafectiva —que estd menos presente en los datos, pero que es
mds frecuente que las promesas «sanitarias»— es la de «contacto social» (24%). En este
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caso, la geronrobética no solo augura la aparicién de maquinas con las que podamos
interactuar, sino que ofrece canales de comunicacién con familiares y amigos, o con
cuidadores remotos. Asi, GiraffPluss asegura que ayudard a sus usuarios a «<mantener-
los conectados con sus fam111ares, amigos y médicos» y que permitird «a los familia-
res, a los amigos y a los cuidadores visitar virtualmente a la persona». Por su parte, el
CareBot creado por el investigador Antonio Espingardeiro «puede mejorar la calidad
de vida de los ancianos promoviendo ejercicio, jugando juegos y actuando como un
enlace de video con familiares y seres queridos».

En resumidas cuentas, el anlisis del contenido sugiere que la robdtica para mayores
centra sus promesas en el dmbito socioemocional y de bienestar de los usuarios. Tiene
un énfasis menos marcado en el ofrecimiento de servicios y bienes de caricter sanitario,
asi como en el abordaje de retos sociales derivados del envejecimiento poblacional.

5. Conclusiones

¢Avanzamos hacia una alta tecnificacién del cuidado? Los esfuerzos de la robdtica
para proveer desarrollos técnicos cada vez mds sofisticados para el cuidado de personas
mayores sugieren una respuesta afirmativa. Sin embargo estin més extendidos en los
paises con los mayores niveles de desarrollo econémico y con sistemas de seguridad
social robustos (Rozo Reyes, 2010). Los productos de tales esfuerzos no forman atin
parte de la vida cotidiana de las personas de edad avanzada en Espafia. De acuerdo
con los resultados obtenidos en el presente trabajo, en los tltimos afios, el disefio y
lanzamiento de nuevos robots ha aumentado notoriamente. Sin embargo, pocos de
ellos estin disponibles en el mercado espafiol. En los datos analizados, aparecen pro-
ductos creados en Espaiia, por ejemplo, por el Robotic Labs de 1a Universidad Carlos
ITI. Otras instituciones, como el Instituto de Robética e Informatica Industrial de la
Universidad Politécnica de Catalufia, han participado en proyectos para desarrollar
robots que puedan actuar como asistentes de cocina, jardineros o guias (Torras, 2014).
Sin embargo, para quienes superan los 65 afios hoy en dia, los robots son mds una
promesa que una realidad.

Asi, el ejercicio de anilisis realizado en este trabajo no es una radiografia del pre-
sente de la geronrobdtica, sino una suerte de proyeccion de su posible futuro. Este
articulo es una prolepsis (flash forward) sobre el cuidado de los mayores en una so-
ciedad tecnificada. Lo que se ha querido saber es ¢qué anuncia la tendencia hacia la
automatizacién del cuidado mediante robots? Responder a preguntas como estas es
urgente, dadas las distintas cuestiones éticas que plantean los avances de la robdtica
y, por tanto, la necesidad de reflexionar sobre la conveniencia de su popularizacién
(Torras, 2014).

Los datos que se han recabado en este estudio sugieren, en primer lugar, que la
robética no ofrece soluciones de manera decidida a la sociedad o a sus instituciones.
Tal como se presentan los robots en los medios de comunicacién digital, no se espera
que estas maquinas aporten gran cosa al mercado de trabajo, a los sistemas fiscales,
a las instituciones de proteccion social o a los proveedores de servicios de salud. Los
robots se presentan como desarrollos para los mayores (y sus cuidadores), no para
las sociedades envejecidas. Podria afirmarse, en cualquier caso, que, al brindar cui-
dados directos a las personas de edad avanzada, los robots también contribuyen a
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aliviar las tensiones y a enfrentar los retos que se atribuyen al creciente envejecimien-
to poblacional. Sin embargo, en los textos analizados, apenas se encuentran referen-
cias explicitas a tales cuestiones. Las promesas de la geronrobdtica estin abiertamente
direccionadas a usuarios particulares, a personas especificas: los eventuales compra-
dores. En la linea de estudios prospectivos sobre las nuevas tecnologias para mayores
(ver Piattini Velthuis, 2011), aqui se aprecian la personalizacion y la adaptacion de los
dispositivos como un horizonte altamente probable de desarrollo.

Ahora bien, el futuro de los cuidados altamente tecnificados coloca en un segundo
plano ala sociedad en su con;unto y pone en primera linea lo que la Comisién Europea
denomind un «mercado sénior para el progreso y desarrollo de las T1c» (European
Commission, 2008). En este mercado, las personas mayores tienen el papel de «usua-
rios» o «consumidores» de tecnologias y servicios (Aceros et al., 2013) que demandan
la satisfaccion de algunas de sus necesidades individuales. La industria tecnoldgica, por
su parte, asegura querer responder a dichas demandas, con productos cada vez més

ajustados a lo que el cliente, supuestamente, espera o desea. Asi las cosas, la geronro-
botlca aborda el enve]ecnnlento de las poblaciones no desde una légica soc10pohtlca
sino fundamentalmente econémica. ; Cémo entender esta tendencia? En los estudios
realizados por Oudshoorn (2011) acerca de la teleasistencia, la l6gica de este intercam-
bio mercantil recibe el nombre de «neoliberalizacién del cuidado de la salud».

Los modelos de mercado y la privatizacién de los servicios de salud son una via
dominante en la reestructuracion de los servicios de salud, manifestindose en un re-
tiro parcial del Estado, la creacion de un mercado para el cuidado y el crecimiento de
la capac1dad y autonomia del sector privado (Llambfas Wolff, 2003). Sus discursos y
prdcticas también gobiernan el desarrollo de las tecnologas asistivas contemporaneas.
Desde este punto de vista, se espera que los individuos asuman la responsabilidad de
su propio cuidado y, por tanto, que sean sujetos activos en el mantenimiento de su
salud y en el tratamiento de sus dolencias fisicas y psicoldgicas, a través de las «solu-
ciones» que el mercado provee. Las promesas que se han documentado aqui sugieren
la alineacién de la robética para personas mayores con este discurso neoliberal. Sin
embargo, esta alineacion es solo parcial. Las promesas de la robética tienen por des-
tinatarios a las personas mayores entendidas como usuarios o clientes individuales
capaces de cuidar de si mismos; pero su énfasis no estd en la salud.

Algunos autores mencionan con esperanza los esfuerzos de la robética por crear
dispositivos de tipo médico. Por ejemplo, Aracil et al. (2008) afirman que «En asis-
tencia a enfermos existen ya prototipos de robots que realizan rondas de vigilancia
en hospitales llevando los medicamentos que los enfermos deben ingerir en cada mo-
mento. Igualmente pueden monitorizar y transmitir a un puesto remoto de control
las variables sobre el estado del paciente. Pero en lo que se vislumbra un futuro verda-
deramente prometedor es en el campo de la cirugia». Sin embargo, como se ha resalta-
do pdginas atrds, entre los robots encontrados son pocos los que pueden considerarse
dispositivos médicos y rehabilitadores o terapéuticos. Esto se corresponde con la es-
casa proporcion de promesas «sanitarias» encontradas en el material estudiado solo

2 Aqui es importante mencionar una posible limitacién metodoldgica. El material analizado en este

trabajo, que se asume como dirigido a la poblacién en general, deja de lado documentacién orientada espe-
cificamente a instituciones y profesionales de la salud. Asi pues, queda por hacer un trabajo de anilisis que
gire en torno otro tipo de material (por ejemplo, los catdlogos de las empresas y laboratorios que producen
robots, las publicaciones cientificas o las memorias de eventos de geronrobética).
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algunos robots ofrecen seguimiento médico o control familiar de la salud del usuario,
casi ninguno promete otras ayudas relacionadas con la salud (como recordatorios
para la toma de medicamentos o entrega de medicinas).

La neoliberalizaciéon del cuidado que aporta la robdtica no tiene su acento en
la salud. El futuro que esta disciplina anticipa es de otro tipo. Los dispositivos en-
contrados parecen proyectar la llegada de relaciones de cuidado basadas en el in-
tercambio de bienes socioafectivos, el mantenimiento de la sensacién de bienestar
subjetivo y el aumento de la capacidad del usuario para continuar siendo un sujeto
auténomo. Algunos de los robots que componen la muestra estudiada en este tra-
bajo proponen a sus usuarios actividades de entrenamiento fisico y cogmtlvo Una
alta proporcién, por otro lado, prometen independencia. Estos robots estdn disefia-
dos como dispositivos que previenen formas de «vejez dependiente» (Cerri, 20r5).
En este sentido, parecen participar de lo que Rodriguez Zoya (2015) ha llamado
«visualidades antiaging»: un conjunto de discursos asociados a las expectativas de
controlar el envejecimiento y conservar la juventud. Discurso que, en el caso de los
robots identificados, no descansa sobre la dicotomia salud-enfermedad, sino sobre
la dfada autonomia-dependencia.

La autonomia puede entenderse como capacidad de autogobierno y autodetermi-
nacién (Rozo Reyes, 2010), lo que supone para la persona ser independiente, no estan-
do sujeto al control o los limites impuestos por otros. Ser auténomo es una condicién
fundamental para cualquier proceso de neoliberalizacién, incluido el de la salud. Solo
un sujeto con cierto grado de independencia puede cuidar de si mismo con ciertas
garantfas. Sin embargo, el sujeto auténomo no necesariamente tiene por qué orientar
su accién, de manera predominante, al cultivo de su salud. En este sentido, llama la
atencién que el entretenimiento aparezca con cierta frecuencia entre los bienes pro-
metidos a los usuarios. Los robots parecen ofrecerse a sujetos que busquen enriquecer
el tiempo libre del que disponen, mediante actividades que les ocupen, diviertan y
hagan sentir bien. No es pues extrafio que un 14% de los robots estudiados tengan
forma de animal. Aunque estos desarrollos pueden incorporar funciones de vigilancia
y seguridad, los «robots mascota» han sido pensados sobre todo como «compaiieros
de juego» y «robots de entretenimiento» (Aracil et al., 2008). Con este tipo de dispo-
sitivos, la geronrobdtica proyecta un sujeto que se piensa desde el bienestar, que es
una categoria mas amplia que la de salud.

Las promesas de la geronrobética no solo trascienden el dmbito sanitario; ademds,
curiosamente, parecen querer paliar una de las consecuencias del discurso neoliberal.
Concretamente, anticipan un futuro en el que los robots ayudan al sujeto indepen-
diente y auténomo a enfrentar e/ aislamiento social y la sensacion de soledad. Se sabe
que los esfuerzos de desarrollo técnico actual se han aliado con politicas sociales diri-
gidas a aumentar la participacion e integracién de las personas mayores en la sociedad
(Padilla-Géngora y Padilla-Clemente, 2008). No es pues de extraiar que la tercera
promesa mds recurrente anuncie canales de comunicacién con familiares y amigos.
Por otro lado, las dos promesas encontradas con mayor frecuencia en los datos se re-
fieren a la provision de compaiiia y al aumento de la interaccién. Sin embargo, buena
parte de los dispositivos encontrados se preocupan menos por la integracién social
del usuario y mds por el ofrecimiento de oportunidades de interaccién persona-ma-
quina. Tal cosa se refleja en la busqueda de un contacto «natural» entre los usuarios
y los robots: una forma de comunicacién que se base en los sentidos humanos, no en
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dispositivos periféricos como el teclado o los controles remotos (Arifio Sustaeta,
2014). Lo anterior, con ayuda delainteligencia artificial (Ve ez Nuifiez y Quingatuna, 2014)
y de una «computacién emocional» que permita a las mdquinas captar y reconocer las
emociones de los usuarios (Abascal y Morilldn, 2002), asi como también expresarlas
(Aracil et al., 2008).

Los promotores de la geronrobdética consideran que sus avances pueden responder
a las necesidades de los usuarios mayores, a quienes se considera «particularmente vul-
nerables a la soledad debido a la pérdida de amigos y familia, movilidad o ingresos que
afectan negativamente a su calidad de vida» (Sdnchez Sinchez, 2013). El discurso
que acompaia a estos robots no moviliza solamente la diada autonomia-dependencia,
sino la de soledad-compaiifa. Asi pues, después de conocer y clasificar la diversidad de
robots que aparecen actualmente en los medios de comunicacién como ayudas pen-
sadas para las personas mayores, es posible sugerir algo mds que una taxonomia de
dispositivos técnicos. Lo que se nos presenta es una suerte de «régimen de esperanza»
(Moreira y Palladino, 2005) que produce la expectativa de nuevas y mejores maquinas
por venir que proveeran independencia, bienestar y compaiiia a sus usuarios. Este dis-
curso, aunque similar al de la neoliberalizacion del cuidado de la salud, se distancia en
el usuario que esta tendencia imagina y contribuye a producir.
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