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Resumen

Representacion robética que pretende reflexionar sobre las formas de control en nuestra sociedad y sobre el estado actual del
concepto de realidad. Vivimos en un mundo sometido a diferentes formas de control, de manipulacién, algunas mas obvias
que otras, algunas mas facilmente subvertibles que otras. En algunos casos nuestros espacios de libertad terminan siendo
reducidos a espacios mentales, a realidades alternativas producidas en nuestra mente sin contraparte aparente en el mundo
fisico (llegando a estados patoldgicos). Formas de transgredir realidades tragicas, en las cuales por diversas circunstancias no
tenemos forma de revertir. Nuestra mente termina siendo el dltimo reducto de libertad. Susceptible también de ser controlado.
Sin duda el sistema ha creado sutiles formas de incidir también en nuestras decisiones, de manipular nuestros gustos, nuestras
tendencias, nuestras esperanzas.

Abstract

Robotics representation that aims to reflect on control ways our society and on the current status of the concept of reality.
We live in a world subject to different forms of control, manipulation, some more obvious than others, some more easily
subvertibles than others . In some cases our freedoms end up being reduced to mental spaces, alternative realities produced
in our mind without apparent counterpart in the physical world (reaching pathological states). Tragic ways of breaking the
reality, which for various reasons have no way to revert. Our mind ends up being the last bastion of freedom. Also capable
of being controlled. No doubt the system has created subtle forms also influence our decisions, to manipulate our tastes, our

tendencies, our hopes
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Introduccion

Nuestra nocién de realidad estdn siendo cuestionada per-
manentemente, virtualidad, materialidad. La ciencia, la filo-
soffa, la religién nos proporcionan las mas variadas interpre-
taciones, y el arte en sus diferentes manifestaciones a lo largo
de la historia nos a propuesto también la suya, a veces eco de
un paradigma o anticipandose a los de su época.

Nuestra propuesta habla de todo esto, susceptible de diver-

Figura 1: Maqueta de instalacion

sas lecturas, la realidad cuestionada, la resistencia, el control,
equilibrio entre control y libertad, estrategias de vida. Reali-
dades paralelas elevadas a la categoria de realidad absolu-
ta, objetividad y subjetividad, fronteras materiales y virtua-
les cuestionadas. Podremos ver en nuestro personaje a un es-
quizofrénico, podremos aceptar que realmente su mundo esta
construido en la virtualidad, podremos querer controlarlo o
respetar su devenir. Podremos entrar en su mundo a través del
monitor o desde otra perspectiva ver en su interior, compar-
tir su experiencia de ser. ;No es acaso en nuestra mente en
donde se procesan todos los impulsos sensoriales y en donde
construimos nuestra imagen de la realidad, nuestra versién?

Descripcion de la Instalacion

Robot, de aspecto similar a los robots circulares de Sumo,
sobre un escenario por el cual se desplaza de forma aparen-
temente auténoma, evitando obsticulos. El espectador podra
a través de un Joystick intentar modificar su recorrido, aun-
que por momentos éste parecera no obedecerle.. Realmente
el robot,“vive” en un entorno de realidad virtual. Entorno que
representa su realidad, su verdadero mundo, su relaciéon con
los otros habitantes, los cuales no tienen una manifestacion en
el plano fisico.

Su experiencia cognoscitiva se desarrolla en la “virtuali-



dad”. Pero tiene una representacion material expresada por
sus movimientos en el escenario. Los movimientos represen-
tados en el espacio fisico seran reflejo de sus movimientos en
el plano virtual. Excepto, como serd aclarado mas adelante, el
evitar obstdculos en el plano fisico. Su realidad sera preten-
didamente subvertida, modificada y controlada por un agente
externo a su mundo. Ese agente externo estard representado
por el visitante, que munido de un gamepad (mando a distan-
cia), pretendera dirigir su “vida”. El usuario que manipula el
gamepad no tiene acceso a las imédgenes que se desarrollan en
la “mente” del robot. Visualizadas en un monitor a espaldas
del usuario. Aquel cree controlar los movimientos de éste, pe-
ro estos no corresponderdn necesariamente a sus ordenes. El
robot determinard los niveles de resistencia a las ordenes del
operador. Evaluard las 6rdenes recibidas y las confrontard con
su realidad, tomando decisiones de resistencia a la manipula-
cion externa cuando asi lo crea conveniente o los aconteci-
mientos de su “realidad” asi lo determinen. El encuentro con
otros individuos dentro de su entorno virtual, generara accio-
nes vinculadas a su relacion particular con estos.

Ejemplo 1

Encontrarse con un “amigo” (representado por una for-
ma reconocible) y caminar varias “manzanas’ con €1, contra-
riando las ordenes externas, priorizando sus necesidades de
relacionamiento, a las rutinas establecidas desde el orden ex-
terno, representado por el operador. Por otra parte en el mundo
fisico habran diferentes obstdculos, cubos, cilindros, paredes
irregulares, que interrumpirdn también el trayecto natural del
robot. Estos objetos actuardn como imponderables en su nivel
de realidad. Resumiendo tendremos dos elementos de control
en el mundo fisico, por una parte el operador como manipula-
dor, y por otra objetos varios distribuidos en su espacio fisico,
actuando como limitaciones naturales o imponderables. Las
acciones del observador son estudiadas por el software y acep-
tadas o no segun sus prioridades. Los obstaculos reales no son
negociables y siempre son aceptados como modificadores de
su comportamiento.

Ejemplo 2

Acercarse a una pared, en el mundo fisico, implica un giro
en el mundo fisico y en el virtual. En cambio, una orden del
operador es analizada por el software y de acuerdo a su situa-
cién espacial o acciones que esté desarrollando en el entorno
virtual, es aceptada o no. Se colocard un monitor para que el
resto de los espectadores puedan visualizar lo que el robot ve,
o “vive”. Este monitor estard ubicado en un plano diferente al
operador del gamepad, para que este no opere de una forma
obvia sobre el avatar del robot. Este proyecto ademas de cons-
tituirse como obra artistica, tiene un claro perfil de investiga-
cidn en las nuevas tecnologias. Dado nuestro cargo académico
como Encargado de Curso de Multimedia en nuestra Facultad
y habiendo realizado talleres relacionados con el objeto de

la obra. Todo conocimiento adquirido en el transcurso de la
elaboracion de ésta, es volcado a través de talleres, en los di-
ferentes ambitos pedagdgicos con los cuales estamos directa
o indirectamente vinculados.

Realizacion técnica

= Plataforma movil controlada inalambricamente, consis-
tente en dos motores independientes, receptor y decodi-
ficador extraido de sendos autos de control a distancia..
Estructura en acrilico. Aspecto similar a los robots Su-
mo.

= Gamepad

= Ordenador en el cual se implementaria el entorno de
realidad virtual, este serd programado en Director 8,5
usando programacién en Lingo 3D. La transmisién de
las o6rdenes al exterior se implementard en base a dos
sefiales de audio, que mediante un circuito conectado
a la salida de linea del ordenador, seran convertidas en
sefiales de control para el robot.

» Toda la l6gica de comportamiento serd programada en
Lingo.

= Pequefia escenografia realizada en madera y cart6n.

El gamepad estard conectado al ordenador, mediante pro-
gramacion, sus ordenes serdn interpretadas y ejecutadas por el
avatar del robot, sus movimientos en el entorno virtual seran
traducidos en sefiales de radio, comandando los motores. El
robot tendrd un sensor infrarrojo que detectard los obstacu-
los, bloqueando mediante puertas logicas la sefial proveniente
del ordenador y uno de lo motores, logrando girar y trans-
poner el obsticulo. A su vez emitird una sefial de radio, que
serd interpretada por el ordenador, realizando el mismo giro
en el mundo virtual. No se disefiardn circuitos de radiocon-
trol especiales, se modificardn los usados en los modelos RC.
Ejemplo: el robot tendrd un emisor tradicional usado en los ju-
guetes, con dos marchas; adelante y atrds. El botén de marcha
adelante sera sustituido por un minirelé o por el chip CD4066
que contiene cuatro puertas bidireccionales. Cuando una sefial
proveniente del circuito infrarrojo genere una sefial de control
hacia los motores, a su vez cerrara la llave electronica, emi-
tiendo una sefial de radio. Esta sefial serd captada por el recep-
tor del propio juguete, que en lugar de activar un motor cerrara
otra llave electrénica que estara sustituyendo a una tecla del
teclado conectado al ordenador, por ejemplo la “A”. Cuando
el programa en ejecucién detecte la pulsacion de la tecla “A”,
actuard en consecuencia. En el lado del ordenador se utilizara
el mismo procedimiento, cuando el avatar del robot gire, emi-
tird una sefial por la salida de audio, que dependiendo, por que
canal del estereo se emita, mediante un circuito Darlington se
llevard a la saturacién una llave electrénica que estard susti-
tuyendo a su vez el pulsador correspondiente de otro mando
a distancia de radiocontrol. Este serd recepcionado por el ro-
bot y detendra un motor u otro, girando en consecuencia. De



aqui, es que se genera un circuito de retroalimentacién entre la red. Esto permitiria ampliar la experiencia cognoscitiva del
el mundo fisico y el virtual. robot, incluso compartiendo con otros de “su misma especie”,
distribuidos en diversas instalaciones alejadas geograficamen-

. . te pero conectadas a través de Internet.
Posibles evoluciones

Una evolucion natural del proyecto, es su conexién a en-
tornos virtuales generados por otras personas y colgados en



