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RESUMEN

En el disefio de experiencias de usuario para
electrodomésticos, la conexion, la supervi-
siony el control a través de aplicaciones
parateléfonosinteligentes eStan cadavez
mas presentes. A pesar de las amplias po-
sibilidades de interaccidn que ofrecen los
teléfonos inteligentes, actualmente el modo
eStandar de interaccion con eStas aplica-
ciones se daatravés dela manipulacion de
lainterfaz grafica de usuario.Con el finde
explorar nuevas experiencias corporalmente
sentidas para eSte contexto de uso, se dise-
no unaaplicacion de control remoto para
unaashiradorarobética,la que permitiaalos
participantes enfocar sumirada en el robot,
mientras lo dirigian inclinando sutilmente el
teléfono. EStainteraccion concreta es utiliza-
dacomo caso para deStacarel papel de las
sensibilidades somaticasalahorade dise-
naraplicaciones para teléfonos inteligentes
en el contexto del Internet de las cosas (loT).
Mediante un analisisinSpirado enlafeno-
menologia, describimos la experiencia del
usuario entérminos de manipulacion fisica,
percepcion, esfuerzoy utilidad, asicomoa
través del compromiso social y emocional.
Un atributo importante eSta relacionado con
lamaneraen que lainteraccion cred, a través
de su sutileza, una experiencia somatica-
mente conecétada.
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El presente trabajo aborda las sensibilidades somdticas implicadas en el disefio de
los movimientos de un teléfono inteligente usado para controlar remotamente un
dispositivo robotico. Cuando hablamos de sensibilidades somaticas, nos referimos
a las experiencias sensoriales subjetivas detalladas, tal y como son activamente
moldeadas por los disefiadores y experimentadas en uso (ver, por ejemplo, Loke &
Nuiiez=Pacheco, 2018), en este caso, con el proposito especifico de controlar aspi-
radoras roboticas. Para abordar este tema se llevé a cabo una exploracién de dise-
no mediante la utilizacion del robot aspirador Pure i9 de Electrolux. El proyecto se
inspira en una encuesta de usuarios de 2.534 participantes de todo el mundo, que
reflejaba diversos puntos de vista sobre una aspiradora robdtica existente y su apli-
cacion para teléfonos inteligentes. Algunos de los comentarios destacaban que los
usuarios querian ayudar al robot a orientarse, y unos pocos pedian explicitamente
el control del robot, por ejemplo, «quiero poder controlar el robot como un automovil
de juguete». Estas sugerencias, junto con el interés por explorar modos de interac-
cion nuevos y alternativos, motivaron la decision de disenar una nueva aplicacion
para teléfonos inteligentes, JoyTilt, que permite a los usuarios controlar el robot
inclinando suavemente su teléfono. Se prevé que un caso de uso esté relacionado
con una interacciéon mas lidica, pero también con poder anular temporalmente la
trayectoria del robot. Esta sugerencia, combinar el control del robot con su autono-
mia, también ha surgido como tema en recientes debates sobre el control de drones
(Erikssonetal., 2020; La Delfaetal., 2020).

El estudio, llevado a cabo en Electrolux, especificamente en el
equipo de software de experiencia del consumidor para purificadores de aire y robots
aspiradores, destaca como JoyTilt permiti6 a los usuarios involucrarse con la aplica-
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cion a través de la manipulacion fisica, la percepcion dirigida, el esfuerzoy la utilidad,
asi como a través del compromiso social y emocional. Una cualidad importante era
como el disenio, a través de su sutileza, creaba una experiencia de conexiéon soma-

tica (véase Miniotaité, 2021).

ANTECEDENTES: DISENO DE APLICACIONES, CONTEXTO SOCIAL Y

CONTROL DEL MOVIMIENTO

Actualmente, los teléfonos inteligentes estan integrados a casi todos los entornos
cotidianosy, como tales, son parte de la mayoria de los contextos humanos paralos
que disefiamos. Las aplicaciones moviles suelen estar estrechamente vinculadas
alo corporal, desde los servicios basados en la localizacién hasta la interaccion so-
cial, la conexion con dispositivos portatiles y las lecturas de diversos sensores in-
corporados que, de forma muy concreta, implicany afectan la accién de los sentidos
humanos. Sin embargo, las sensaciones que mas se asocian al uso de los teléfonos
inteligentes siguen siendo las relacionadas con las interfaces graficas en pantallas
pequenas: rigidez de cuello, sensacion de hormigueo en las yemas de los dedos, es-
tiramiento de los pulgaresy fatiga ocular. En particular, cuando se trata de los usos
cadavez mas extendidos de las aplicaciones de los teléfonos inteligentes para con-
trolar e interactuar con dispositivos en entornos de IoT (Aloi et al., 2017), la expe-
riencia corporal ha sido, hasta ahora, ampliamente ignorada. Una de las razones
podria ser que estos desarrollos siguen estando vinculados al entorno de los escri-
torios, lo que dalugar a que se enfoquen en las interfaces graficas, la interaccion con
“clics” y los flujos de usuario (ver, por ejemplo, Bentley & Barrett, 2012). Las ricasy
variadas experiencias que proporcionan los sensores de movimiento, los sensores
deluz yla deteccion de sonido, junto con la retroalimentacién auditivay haptica, to-
davia no suelen estar desplegadas para comunicarse con los aparatos conectados
mediante aplicaciones moviles.

Por definicion, el modo de interaccion determina fundamental-
mente la forma en que las personas se mueven y actiian con la tecnologia. Es bien
sabido, por ejemplo, que las interfaces graficas ofrecen modos de interaccion dife-
rentes a las que ofrecen las interfaces de linea de comandos (Norman, 1993), que
las interfaces fisicas o tangibles ofrecen una mayor interaccion social y corporal
(ver, por ejemplo, Dourish, 2001), y que los teléfonos inteligentes permiten una
interaccion que va mucho mas alla de la interfaz grafica (ver, por ejemplo, Benford
etal., 2005). Sin embargo, desde el discurso del llamado “disefio somatico” (HO0K,
2018), un término utilizado para resaltar los procesos de disefio que ponen en primer
plano las asillamadas “experiencias corporales”, todavia hay carencia de estudios
que investiguen las affordances de las aplicaciones para teléfonos inteligentes. Las
aplicaciones para teléfonos inteligentes que se exploran en este contexto suelen estar
relacionadas con interacciones més artisticas o complementos materiales, como la



funda tactil para teléfonos inteligentes Azalea (Hendriks et al., 2021), en lugar de
las affordances de las aplicaciones cotidianasy los factores de forma fisica existentes.

Lasrelaciones e interacciones de las personas con las aspiradoras
roboticas han sido bien investigadas (por ejemplo, Soma et al., 2018; Sung et al.,
2010), destacando como afectan a los comportamientos de limpieza ya existentes
yaladinamica familiar en torno ala limpieza, por ejemplo, pasando de ser realizada
principalmente por una sola persona a concernir a todos los miembros del hogar
(Forlizzi, 2007). Ademas, al ponerles nombre, hablarles, grabar a las mascotas
montadas en ellos y ponerles fundas divertidas (ver, por ejemplo, Fernaeus &
Jacobsson, 2009), estos aparatos participan en actividades mas lidicas y sociales
en los entornos familiares. Asi, los robots aspiradores son herramientas para aspirar
nuestros suelos, pero también para los entornos sociales en los que se encuentran,
afectando la vida cotidiana de forma muy directa.

Elmodo en que los propietarios de los aparatos se sienten respecto
a ellos también afecta al modo en que los tratan, y se ha sugerido que la colabo-
racion humano-roboty el control humano de los robots facilitan la empatia hacia
estos Gltimos (Vertesi, 2008). Las consideraciones éticas y la forma de interactuar
con los aparatos autéonomos fueron estudiadas por Eriksson et al. (2020), quienes
examinaron el proceso de aprendizaje de los artistas sobre el funcionamiento de los
drones, la adaptacion de sucomportamiento para trabajar con los artistasy el disefio
del comportamiento de los drones para una representacion de 6pera. Mediante el
analisis minucioso de los videos grabados del coredgrafo, la bailarina y los drones,
Eriksson y sus colegas describen la importancia de que los drones sigan los movi-
mientos de la bailarina, sin dejar de conservar cierta autonomia, concluyendo que los
disenadores deben tener en cuenta como el disefio puede afectar los movimientos
de los usuarios en el espacioy también su comportamiento hacia los demas.

El control de los robots moéviles mediante gestos brinda una sepa-
racion natural, lo que permite a los usuarios mantener su atencion en el robot y su
contexto durante la navegacion. Por ejemplo, Coronado et al. (2017) utilizaron el
gestode “girar el volante”, detectado por un reloj inteligente, para controlar un robot
conruedas. Se pidi6 a los participantes que siguieran una ruta dibujada en el suelo
y, aunque los investigadores observaron que los participantes tenian dificultades
evidentes, estos informaron que les resultaba facil navegar utilizando ese gesto.
Del mismo modo, La Delfa et al. (2020) exploraron el control de drones con gestos
de la manoy, también aqui, la retroalimentaciéon multimodal proporcionada por
el espacio fisico constituy6 una parte importante de la interaccion (por ejemplo, el
sonido mecanico de las hélices del dron proporcioné informacién sobre la suavidad
de los movimientos del usuario). El estudio también puso de manifiesto la impor-
tancia de mantener simple el mapeo de movimientos y dejar espacio para el apren-

dizaje y el desarrollo de habilidades.



A partir del lanzamiento de la Nintendo Wii en 2006 (Nintendo,
s.f.), lainclinacion, junto con otros controles de movimiento, es un estandar en
muchos controles dejuegos. La tltima Nintendo Switch, lanzadaen 2020 (Nintendo,
s.f.), incorpora un giroscopioy un acelerometro para utilizar la inclinacion como input
del usuario. La inclinacién también es un modo muy conocido de interaccion con los
teléfonos inteligentes, sobre todo en los juegos, pero también se ha utilizado en otros
contextos, por ejemplo, para herramientas cotidianas como las aplicaciones de nivel
de burbuja para carpinteros, en investigaciones que exploran modos alternativos de
interaccion para personas con discapacidad (Ando et al., 2018; Wuetal.,2020) o
en exploraciones més artisticas o experimentales (por ejemplo, Hungetal., 2016).

METODOS: EXPLORACION DE MATERIALES Y ENSAYOS CON USUARIOS

A continuacion, ofrecemos un resumen de los métodos utilizados en nuestro proceso
de investigacion. El mapeo de los gestos con los movimientos del robot se basé en la
realizacion de experimentos inspirados en el método hands-only (Buuretal.,2004),
junto con exploraciones materiales (Fernaeus & Sundstrom, 2012) y el analisis en
primera persona durante el desarrollo (H66k, 2018). Después del desarrollo, se lle-
vo6 a cabo una sesion experimental con diez participantes (6 hombres, 4 mujeres,
con edades comprendidas entre los 25 y los 50 afios), que incluyo la realizacion de
testeos, asi como entrevistas informales. El experimento se grabé en video para su
analisis. Al estudiar de cerca las interacciones de los participantes, asi como sus re-
latos verbales, podemos compartir algunas ideas sobre las experiencias somaticas
involucradas en el disefio.

La exploracion fue construida sobre una interfaz existente que
permitia controlar remotamente mediante los botones en la pantalla de un pc, lo
que hacia que el robot pudiera avanzar o retrocedery girar ligeramente a la izquierda
o aladerecha al mismo tiempo, asi como girar sobre su propio eje a la izquierda o a
la derecha. Con esta interfaz, se inicié un proceso de exploracion cuyo objetivo era
utilizar los sensores del teléfono inteligente para controlar el robot. Este proceso se
describe con mas detalle en el analisis “Mapeo de gestos”. Debido a normas técnicas
y legales, no se nos permiti6 conectar la aplicacion directamente al robot durante
las fases de prototipado y prueba, sino que el teléfono tuvo que conectarse al Pc
mediante un cable USB.

Para explorar los aspectos somaticos del diseno, se realizo una
prueba en la que se comparé JoyTilt con una funcionalidad existente, “Spot Clea-
ning”, en este caso, aspirando un area de un metro cuadrado alrededor del robot. A
esta funcion no se accede a través de la aplicacion, sino tomando fisicamente el robot,
poniéndoloen el lugar donde debe limpiary pulsando un boton fisico. La prueba se llevo
acabo como una configuracion experimental, similar a un juego, con objetos artificiales

utilizados para simular caracteristicas en un contexto real, como se ve en la Figura 1.



Figura: El suelo tal como fue
escenificado para el testeo
con los usuarios. Enmarcando
latarea como una navegacion
ludica, la cinta representa las
paredes entre las cuales debe
navegar el robot, aspirando el
arroz arrojado al suelo. Fotogra-
fia: Jira Miniotaité.

Lasesion de prueba experimental fue realizada durante la pandemia
de coviD-19, con diez voluntarios sanos que llevaban mascaras faciales. Se pidio
a los companeros de trabajo de la empresay a los estudiantes de nuestro departa-
mento que se ofrecieran como voluntarios porque ya estaban expuestos al contacto
con la persona que conducia el experimento. El experimento constaba de tres partes.
En primer lugar, los participantes aspiraron arroz esparcido en el suelo utilizando

“Spot Cleaning”. En segundo lugar, utilizaron JoyTilt para conseguir el mismo resul-
tado. En tercer lugar, clasificaron ambas experiencias en una escala de cinco puntos
basada en el caracter lidico, la facilidad, la eficaciay el disfrute, a lo que sigui6é un
debate sobre estos aspectos de sus experiencias de usuario. En general, JoyTilt
recibié una mejor puntuacion en todos los aspectos, excepto en la facilidad, tal como
analizaremos a continuacion. La puntuacion fue utilizada como punto de conversa-
cion (similar a, por ejemplo, Hardy & Rukzio, 2008), seguido de un debate sobre los
casos de uso de las dos funcionalidades. También se pidi6 a los participantes que
reimaginaran JoyTilt y mostraran como disefiarian el control del robot, imitando

el experimento practico realizado antes del desarrollo.

ANALISIS

En esta seccion se analizarany discutiran las experiencias somaticas reflejadas

en las pruebas de usuario. Para guiar el analisis, nos basamos en el marco de ins-
piracion fenomenolégica presentado por Fernaeus et al. (2008), que pone en pri-
mer plano las experiencias interactivas tal como son performadas por las personas

mediante, por ejemplo, la manipulacion, la percepcion y las acciones social y digi-
talmente mediadas. Este marco fue originalmente disefado para contribuir a una
perspectiva orientada a las experiencias y la actividad de los usuarios, en contras-
te con una orientada a los datos o a los sistemas. Basado en la teoria pragmatica y
fenomenolodgica, facilita una estructura concreta para razonar en torno a las expe-
riencias involucradas en los artefactos interactivos. En primer lugar, como se ilustra

enla Figura 2, exploramos como el disefio ofrecia una sensacion de delicadeza en



Figura 2: El mapa muestra
cémo se utilizaron las dimen-
siones del marco centrado en la
accion (Fernaeus etal.,2008)
para el analisis de JoyTilt. Este
marco orienta el anélisis hacia
las accionesy experiencias de
los usuarios con un artefacto
interactivo,y no solo hacia

sus componentes diditales o
electrénicos. llustracion: Ylva
Fernaeus.

términos de manipulacion fisica. En segundo lugar, nos centramos en la percepcion
yla atencion, expresadas, por ejemplo, en la mirada y la postura. A continuacion,
analizamos la accion digitalmente mediada en términos de esfuerzo y utilidady, por
tltimo, exploramos como la aplicacién incitaba al involucramiento social y emocional.

Mapeo
de gestos
manipulaciéon
fisica

artefacto interactivo
percepcion — — accion orientada
experiencia — — porel
sensorial = = contexto
Atencion, componente digital Involucramiento
mirada y postura social y emocional
Il
accion digitalmente
mediada

Esfuerzo
y utilidad

Manipulacion fisica - Mapeo de gestos
Antes de desarrollar los gestos, se reclut6 a tres participantes de una familia que
tenia una aspiradora robédtica para llevar a cabo una variante breve e informal de un
experimento hands-only (Buur etal., 2004). Se pidi6 a los participantes que utiliza-
ran sus teléfonos, en modo standby, para mostrar como harian que un robot se mo-
viera en diferentes direcciones si fuera capaz de detectar al teléfono. Un insight era
que estos usuarios esperarian que el robot detectaray siguiera la direccion ala que
apuntaba el teléfono. Dos de los participantes utilizaron grandes movimientos de
barrido con todo el brazo para enviar al robot en diferentes direcciones (ver Figura 3).
El gesto de barrido fue probado e implementado en un proceso de
disenoiterativo. Al desarrollar el gesto, un objetivo era mantener al minimo la acele-
racion necesaria para mover el robot. Esta métrica fue comparada con la acelera-
cion generada al mover el teléfono de vuelta a la posicion inicial. La perspectiva en
primera persona del desarrollador influy6 considerablemente en las decisiones de
disefio, como se refleja en la siguiente cita del proceso: «Cuando el gesto se imple-
mentd por completo utilizando los datos del acelerometro del teléfono y se tested
con el robot, el movimiento parecia forzado. No se correspondia con la lentitud y el
caracter de los movimientos del robot».



Esta experiencia en primera persona implicé el cultivo de la
conciencia kinestésica (Candau et al., 2017) con respecto a las intenciones de disefio,
lo que sirvi6 de guia para un cambio en el mapeo, implicando un movimiento mas
facil y sutil. El mapeo fue modificado para involucrar al giroscopio y asi permitir
un movimiento de inclinacion mas sutil. Segtin el desarrollador, esta interaccion
«resultaba casual en comparacion con el movimiento casi agresivo y fisicamente
mas exigente que conlleva el uso de acelerometros». Esto también se relaciona con
lanocion de tecnologia lenta (Hallnds & Redstrém, 2001), aunque aqui se convirtio
en un factor con el cual disefiar, mas que en la cualidad de uso mas amplia que origi-
nalmente se buscaba:

Como hubo tiempo para conocer al robot, se obtuvo una idea de como se
comportabay de su estética. Los movimientos de este robot son lentos y
sistematicos cuando va por ahilimpiando. Aspira los rincones con mucho
cuidadoy pone atencion en la decision de ir a otra habitacion. Al hacer una
pausa, “mirar a su alrededor” y decidirse, acelerando para superar el um-
bral de la puerta, da una sensacion de cuidado en su trabajo. Puede des-
cribirse como un robot amable. La estética del robot se refleja en JoyTilt

porque lainclinacion es una interaccion sutil (Disenadora, 1ra autora).

Asi, aunque intuitivamente un gesto mas amplio e intenso habia parecido mas apro-
piado, lo que tenia similitudes con los gestos explorados por investigadores como
Erikssonetal (2020), se considerd mas apropiada una aproximacion mas sutil, con
gestos mas contenidos. Estas cualidades se investigan més a fondo en el ensayo
con usuariosy a través de varias imagenes que se presentan a continuacion, las que

destacan las sutiles manipulaciones realizadas por los participantes.

Atencion, miraday postura
Interpretar la mirada de otra persona constituye una importante habilidad social
que se utiliza para entenderse, ademas de ser un importante indicador de atencion,
percepcion, intenciény emocion (Frischenetal., 2007). Todos los participantes te-
nian la mirada fija en el robot cuando probaban JoyTilt, salvo algunas breves mira-
das al teléfono. Debido a laintencion de preservar el anonimato de los participantes,
no es posible mostrar imagenes de esto; sin embargo, se puede inferir de la forma
en que el teléfono esta posicionado en relacion con los cuerpos de los participantes
—en lasimagenes de la Figura 3— que estos no estan mirando el teléfono, excepto
por el momento capturado en la instantanea final de la secuencia. Durante todo el
experimento, los participantes estaban centrados en la interaccion con JoyTilt y
miraban al robot, incluso mientras respondian a las preguntas del experimentador.
A veces hacian una pausa en medio de una frase para cambiar la direccion del robot
antes de seguir hablando de su experiencia.



Figura 3: Uno de los participan-
tes utiliza JoyTilt durante el
experimento con una postura
relajada, su mirada en el robot
aspiradory moviendo solo la
mano para controlarlo. Fotogra-
fias: Jura Miniotaitée.

Cinco participantes tenian una postura relajada (Figura 3) y utili-
zaban pequefios movimientos de las mufiecas para controlar el robot. Obsérvese
como solo se mueven las manos mientras el cuerpo permanece en la misma posi-
cion. Estos participantes permanecieron completamente inmoviles durante el expe-
rimento, con la mirada fija en el robot. Tres de ellos informaron que percibian que

controlar el robot era facil, mientras los otros dos dijeron que resultaba dificil.

Tres de los participantes tenian una postura mas tensay parecian
menos comodos al controlar el robot (Figura 4). Este grupo también permanecia
quieto y realizaba pequefios movimientos con las manos para controlar el robot
mientras el resto del cuerpo permanecia quietoy la mirada se enfocaba en el robot. La
postura tensa hacia pensar que los participantes se esforzaban mucho por controlar
el robot, casi como si estuvieran preparados para realizar un movimiento corporal
de altaintensidad. A continuacién, incluimos una cita de uno de estos participantes

hablando de su experiencia:

Me veo obligado a estar en una determinada posicion con la mano. Estoy
ajustando mi postura hacia el lugar en que esta el teléfono. Si pudiera
hacerlo de modo mas relajado, eligiendo yo mismo el angulo, seria mejor.
Ahora mismo, me siento un poco acalambrado. (...) Es la tecnologia dicién-

dome qué tengo que hacer, en lugar de ser yo quien utiliza la tecnologia.

Sinembargo, a pesar de ello, estos participantes dijeron que les parecia facil contro-
lar el robot, aunque con sugerencias para mejorar la interaccion.

Dosde los participantes utilizaron en mayor medida todo su cuerpo
para controlar el robot. Ambos informaron que estarian caminando mientras lo
controlaban sino fuera por el cable que estaba conectado al teléfono. Uno de estos
participantes parecia tenso al principio, pero se relajo y empezé a hacer movimientos
mas amplios a medida que se sentia mas comodo con el uso de JoyTilt (Figura 5).
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Figura 4: Uno de los participan-
tes utiliza JoyTilt durante el
experimento con una postura
tensa, su mirada en el robot
aspiradory moviendo solo la
mano para controlarlo. Fotogra-
fias: Jlira Miniotaité.

Figuras: La participante se
mueve un poco mas mientras
usa JoyTilt. Fotografias: Jura
Miniotaite.

Estos participantes también dieron una alta puntuacion al criterio de facilidad y
dijeron que JoyTilt les resultaba facil de usar.

EnlaFigura 5 se puede ver, por la posicion de los hombros y los pies,
que la participante cambiaba de posturay posicion corporal al controlar el robot.
Uno de los participantes habia expresado su escepticismo ante la interaccion maévil
con un producto fisico como el robot aspirador. Cuando se le pidi6 que describiera
lainteraccion después del experimento, esta persona dijo que era tan fisica que “te
olvidas de que usas el teléfono”.

Esto pone de manifiesto que la cualidad estética, a menudo descui-
dadaen el disefio de una experiencia conectada con un aparato fisico, debe centrarse
en las manipulaciones fisicas del propio dispositivo en lugar de enfocarse en el
estandar de interaccion que utiliza principalmente la interfaz grafica.

Cuando se les pregunto por la forma de mapear los gestos para su
correspondencia con el movimiento del robot, casi todos los participantes tenian
una Gnica sugerencia de disefio. Sin embargo, se distinguieron algunos de los temas
comunes. Los participantes que utilizaron todo su cuerpo para controlar el robot
sugirieron formas de manejarlo que no implicaban un teléfono. Uno de ellos sugirio

11



colocar el teléfono sobre el cuerpo y mapear los movimientos a partir de la inclina-
cién de todo el cuerpo. Cuatro de los participantes se mostraron o bien satisfechos
con el disefio y manifestaron que no lo cambiarian, o sugirieron alguna variacion de
lainclinacién del teléfono. Tres participantes sugirieron utilizar un joystick de dife-
rentes maneras en lugar del teléfono. Nadie manifestd los movimientos amplios y

rapidos expresados antes del desarrollo.

Esfuerzoyutilidad

Lafenomenologia del esfuerzoy su relacion con la utilidad es un aspecto de la expe-
riencia que se ha destacado recientemente (Székely & Michael, 2020). En este sen-
tido, JoyTilt se prob6 como alternativa a la aplicacién “Spot Cleaning”. Siete partici-
pantes coincidieron en que JoyTilt seria una buena alternativa a esa funcion, como

una forma mas rapida de limpiar un sitio puntual. Sin embargo, seis participantes

afirmaron que navegar desde la estacion hasta el punto a limpiar era poco practicoy
que preferirian llevar el robot hasta el lugary luego utilizar JoyTilt, o poder aumen-
tarlavelocidad para llegar al sitio. Hay que tener en cuenta que la estacion estaba a
pocos metros del lugar durante los experimentos, lo que significa que esto podria ser
un problema ain mayor en un tipico entorno doméstico. Por lo tanto, mas que una

alternativa, una mejor perspectiva para el caso de uso seria impulsar suavemente

el robot o tomar temporalmente el control de este durante el movimiento autéonomo.

Todos los participantes fueron capaces de utilizar JoyTilty recoger
todo el arroz sin ningtin problema visible. Sin embargo, dos participantes tardaron
mas tiempoy parecieron tener que esforzarse para recoger todos los granos de arroz
del suelo, y otros dos participantes describieron la interaccion, de forma negativa,
como “mentalmente agotadora”. Los cuatro participantes restantes describieron la
interaccion como facil.

Cinco de los participantes tuvieron problemas cuando percibieron
que el robot no obedecia sus gestos, por ejemplo, inclinando el teléfono mas alla
delumbral en el que este lo reconoce. Algunos participantes procedian a hablar con
el robot cuando este no hacia lo que esperaban. Un participante coment6 el movi-
miento en reversa al utilizar JoyTilt: «Esté bien que el movimiento hacia atras sea
incémodo porque no creo que lo utilice mucho».

Mientras algunos expresaron suentusiasmo por estar tan inmersos
que desarrollaron conexiones con el robot, otros informaron una sensaciéon mas
negativa. Se veian inmersos durante el experimento, pero decian que la interaccién
era mentalmente agotadora. ;Cual podria ser la diferencia entre las experiencias
sentidas? ;Esla mentalidad? Como se expresa en la siguiente cita, también depende
del momento de la experiencia al que nos refiramos: «Una vez que agarras el paso,
es bastante facil». Todo esto pone de manifiesto los retos que supone analizar la
experiencia de usuario de otros.
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Aunque todos los participantes calificaron la interacciéon como
ladica, es posible que la novedad contribuya a ello, un aspecto bien conocido de las
nuevas tecnologias. Para seguir investigando este aspecto se necesitaria un estudio
alargo plazo, asi como un grupo mas variado de testeadores (por ejemplo, ninos), lo
que no se ha podido llevar a cabo en este momento. Estudios previos a largo plazo
muestran que el uso de robots aspiradores se convierte en una rutina y que estos
sirven mas como herramienta cuando la novedad desaparece (Sung et al., 2010).
Esto podria indicar que el involucramiento a largo plazo con JoyTilt se percibiria
como una utilidad més, en lugar de una experiencia ladica.

Aligual que se reporta en el estudio de Coronado et al. (2017), obser-
vamos una discrepancia entre el esfuerzo autoinformado y la manera en que lo vimos
nosotras como observadoras, lo que pone de relieve la importancia de utilizar la trian-
gulacion cuando se evaltia la experiencia somatica, utilizando datos que impliquen
diferentes perspectivas paravalidar los resultados y exponer las contradicciones. El
esfuerzo reflejado en el autoinforme se relaciona con los sentimientos de tensiéon

mental oinmersién que se expresaron durante los experimentos.

Compromiso social yemocional

Dos de los participantes reflexionaron sobre su relacién con el robot. Uno de ellos
dijo que normalmente el robot hacia lo suyo y que se sentia frustrado con él si no
hacia lo que esperaba o queria. Si fallaba en un punto, estos participantes incluso
le gritaban. Durante el experimento, dijeron que tenian la sensacién de estar cola-
borando con el robot y que se sentian responsables de sus acciones porque tenian
el control, o porque percibian la limpieza como una tarea colaborativa entre ellos y
elrobot. Uno de ellos reflexion6 sobre la relacion con la aspiradora como sino fuera

buena durante los momentos en los que estan en casa durante el dia.

— A veces le grito (al robot en casa): “;Por qué no te vas al sofa?” (...) Me
siento bastante bien porque normalmente esta haciendo sus cosasy yo
estoy haciendo las miasy solo le grito. Pero ahora siento que puedo entrar
ahi, me siento responsable de él, supongo.

— (Te sientes responsable de é1?

— iSi, si! Me siento responsable porque ahora lo dirijo yo, jcorrecto!

Esto sugiere que JoyTilt puede proporcionar una conexion mas intima, facilitando
parte de la responsabilidad que hace que una persona se vincule con un objeto ina-
nimado (Vertesi, 2008). Para un mayor desarrollo de JoyTilt, podrian introducirse
controles mas matizados, de modo que exista la posibilidad de obtener un mayor
control, pero también de desarrollar una maestria en el control del robot (La Delfa
etal.,, 2020). También existe la posibilidad de dejar que el robot sea méas indepen-
diente, en linea con el sentimiento expresado en Eriksson et al. (2020), para que el

i3



robot no se convierta en un “esclavo”. Sin embargo, esto deberia investigarse mas a
fondo antes de decidir que la independencia sea una caracteristica deseada, ya que
un robot aspirador es, ante todo, una herramienta.

Los estudios futuros deberian explorar como el robot podria ser
controlado en colaboracién por varios usuarios, un tema que también plantearon
tres de nuestros participantes. Un escenario multiusuario facilitaria otro tipo de
interacciones y proporcionaria otras perspectivas sobre los aparatos como actores

sociales, asi como nuevas sensibilidades somaticas.

CONCLUSION

Presentamos algunas de las consideraciones somaestéticas para el disefio de una
aplicacion de control remoto basada en la inclinacién para un robot aspirador, permi-
tiendo alos usuarios lalibertad de elegir cuando querian el control y cuando querian
que el robot funcionara por si mismo. Exploramos la experiencia soméatica mediante
una situacion experimental combinada con anélisis de video y entrevistas, utilizan-
do un modo de analisis inspirado en la fenomenologia.

Todos los participantes mantuvieron su mirada fija en el robot y
permanecieron relativamente estaticos mientras lo controlaban, con posturas que
variaban de tensas a mas relajadas. La mayoria de los participantes se mostraron
satisfechos con los gestos, pero también expresaron nuevas ideas para controlar el
robot de forma ltdica. También se expresaron los sentimientos de los usuarios hacia
elrobot, enlos que los sutiles gestos de control proporcionados por JoyTilt parecian
tener un efecto positivo. A través de este analisis, esperamos servir como inspira-
ciény proporcionar informacion para otras investigaciones sobre las experiencias
sentidas de los sistemas interactivos en general, en las que a veces se prefiere lo
sutily simple a lo rico y expresivo.

Enun meta-nivel, nuestra contribucion amplia la discusion en torno
al trabajo de disefio somatico en el contexto del Internet de las cosas al dirigir la
atencion a ciertos compromisos cotidianos, como las pequenas maniobras con una
aplicacion de teléfono inteligente. Nuestra impresion es que, hasta ahora, este tipo
de interacciones se han descartado como “menos” corporizadas, y quiza también
menos relevantes para esta discusién. Sostenemos que, invitando al disefio de apli-
caciones para teléfonos inteligentes alos debates en torno al diseo con orientacion
somatica, sin dar prioridad a unas experiencias sobre otras, creamos una correspon-
dencia filosé6fica mas inclusivay mejor conectada con las teorias en las que se basa

este campo de estudios. [1
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