LA NEUROCIENCIA SOCIAL
Y EL DESARROLLO
DE ROBOTS SOCIALIZADOS
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Aunque mi formacion profesional la hice en psicologia y filosofia, toda mi
actividad académica la he desarrollado en el drea més general de las
ciencias cognitivas, a pesar de que en México —desafortunadamente—
sean muy pocos los que se dedican a este campo de estudio y atin no exista
un posgrado o un centro de investigacién exclusivos de este campo. Las
ideas y reflexiones que siguen las haré entonces en el contexto de las ciencias
cognitivas y especificamente desde la naciente neurociencia social.

¢DESDE SU DISCIPLINA PROFESIONAL, QUE CONOCIMIENTOS
DEBEN DESARROLLARSE PARA HACER POSIBLE QUE FUTURO(S)?

El catastrofismo al que nos han acostumbrado las peliculas de Hollywood
y conocidas obras de ciencia ficcién, hacen pensar que, de seguirse desa-
rrollando la inteligencia artificial, un dia las maquinas terminaran domi-
nandonos. Aunque soy amante de la ciencia ficcién, personalmente no
comparto estaimagen pesimista y creo mas en una conjugacién armoniosa
hombre-maquina para el futuro a mediano plazo (digamos unos cincuenta
a cien anos) como alguna vez lo planteé Isaac Asimov. El siguiente e
inevitable paso serd el desarrollo de sistemas artificiales conscientes. Un
ejemplo es el agente inteligente IDA (Intelligent Distribution Agent) desarro-
llado por Stan Franklin (Sun y Franklin 2007). E1 IDA se basa en la teoria de
espacio laboral global, de Berard Baars (Baars 2007), y su disefio basico
consiste en un espacio competitivo donde muchos ‘codelets’ (pequeiias
piezas de cédigos informaticos especializados en tareas simples) prove-
nientes de varios mecanismos de memoria (a corto y largo plazo, episédica,
etc.) compiten para obtener un ingreso a la conciencia.
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Un problema, quiza el principal, con este tipo de enfoques, es que
todavia se basan enlaidea de quela conciencia y otras funciones cognitivas
dependen de manera directa s6lo de los sucesos que ocurren en el cerebro.
Contrario a este enfoque, un campo relativamente nuevo de las neurocien-
cias y las ciencias cognitivas, la neurociencia social, supone que las funciones
cognitivas no dependen exclusivamente de los sucesos en el cerebro, sino
que el ambiente social es el que en gran medida ha moldeado la arquitec-
tura cerebral. La neurociencia social parte de la idea de que los seres
humanos, al igual que otras especies animales, somos seres basicamente
sociales, y se ha abocado a la tarea de estudiar las bases biolégicas de la
cognicién social, es decir, de todas aquellas capacidades cognitivas que nos
permiten sobrevivir en el ambiente social (Grande-Garcia 2008).

Por lo tanto, las funciones cognitivas no se pueden estudiar al margen
de lo social y en consecuencia, aunque la neurociencia social esta empe-
zando a desarrollarse, uno de sus impactos inevitables se vera en el
desarrollo de sistemas artificiales que interacttien en ambientes sociales
con seres humanos y con otros agentes artificiales.

¢{COMO PARTICIPAN ESTAS IDEAS DE FUTURO
EN EL DESARROLLO DE ESOS CONOCIMIENTOS?

Uno de los mas importantes hallazgos en las neurociencias en los tltimos
afnos fue el de un conjunto de neuronas en la region premotora de monos
y humanos que dispara cuando un agente lleva a cabo acciones como asir
y manipular, pero también cuando observa a otro agente llevar a cabo
movimientos similares, por lo que recibieron el nombre de neuronas espejo
(Rizzolatti y Sinigaglia 2006). Se cree que este sistema de neuronas espejo
(NE) puede ser un mecanismo importante que subyace a la cognicién social
y en especial a las capacidades de imitacién, entendimiento y prediccion
de las acciones de los demas.

Algunos investigadores en inteligencia artificial han hecho eco del
descubrimiento de las NE y han desarrollado sistemas robéticos capaces
de imitar y predecir las acciones propias y ajenas, utilizando arquitecturas
que intentan igualar el funcionamiento de las NE. Uno de estos modelos
(Demiris y Johnson 2003) consiste en un sistema robético en cuyo sistema
motor se implementa un sistema distribuido de modelos que se basan en
una prediccion precisa como medio para clasificar acciones hechas por
otro agente. Los investigadores han mostrado con éxito que una arquitec-
tura de este tipo hace que los sistemas artificiales sean capaces de imitar
acciones nuevas viendo a otro agente (en este caso, los propios desarrolla-
dores humanos).

Otro ejemplo es el de un grupo de investigadores del MIT (Breazeal et
al. 2005) quienes, inspirados también por el descubrimiento de las NE, han
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desarrollado un sistema robético que puede ser capaz de imitar y aprender
expresiones faciales humanas, para inferir reacciones afectivas y usar este
conocimiento para guiar su conducta y predecir la conducta de los demas.

Aunque impresionantes per se, estos no son sino los primeros pasos para
la construccién de robots socializados, son un ejemplo del impacto que
esta teniendo ya la neurociencia social en otros campos de investigacion.
El futuro a corto y mediano plazo serd, creo yo, nuestra convivencia
cooperativa con estos sistemas artificiales socializados y, esperemos, so-
ciables y amistosos.

En su contribucién a este foro, el doctor Andrés Moya (2007) ha hecho
algunas interesantes reflexiones sobre la relacién entre seres humanos y
posibles sistemas artificiales muy desarrollados, los cyborgs. No quiero
aventurarme a reflexionar sobre un futuro mas lejano y preguntarme si
un dia habr4 un enfrentamiento con nuestras propias creaciones artificia-
les y si eventualmente seremos remplazados. Como lo dije al principio,
personalmente tengo una visién mucho mas optimista y creo que serd mas
interesante llegar un dia a casa y que mi “computadora inteligente, auto-
consciente y socializada” me pregunte qué me sucede al ver mi rostro
apagado.

Por supuesto, puedo estar pecando de un exceso de optimismo y se me
puede acusar de estar olvidando los malos y peligrosos usos que este tipo
de tecnologia podria tener (y de hecho tiene), como en la guerra y el
crimen. Sin embargo, creo mas en la posibilidad del dia en que tales robots
socializados y conscientes, mas que reemplazarnos, finalmente sean quie-
nes logren hacer mayor conciencia social y mejorar la calidad de vida en
nuestro planeta. La conjugacion de los esfuerzos entre campos de inves-
tigacion, como la neurociencia social y la inteligencia artificial, nos pueden
dar una pista de cuél puede ser el futuro, al menos a corto y mediano plazo,
y claro, menos terrible y frio que como lo vemos en las peliculas.
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