
 

 



 



 

1 Este es uno de los motivos por los cuales, en América «La Declaración de Montreal» sigue la 
misma línea al plantearle a los profesionales (tecnólogos, políticos y eticistas) anticipar los 
riesgos y proponer acciones, para mitigar los posibles efectos negativos. 



 

2 En América Latina existen algunas estrategias nacionales (i.e Uruguay, Brasil o México han 
sido pioneros) aunque esto no implica el establecimiento de una regulación particular, ni muchos 
menos un posicionamiento claro con respecto al tipo de regulación o postura ética deseada. 
Solamente existen ideas básicas sobre algunos puntos que deberían ser tratados. Por 
mencionar un caso, la estrategia brasilera sobre la IA menciona que «os principais pontos de 
questionamento dizem respeito aos limites da aplicação da Inteligência Artificial, às implicações 
de seu uso em diferentes domínios econômicos e à necessidade de conjugar a tecnologia com 
o julgamento humano.» Un sentir similar lo encontramos en la OCDE con su lista de 5 principios 
basados en valores para una administración responsable que, grosso modo, menciona que los 
sistemas de IA deberían diseñarse en forma tal que respeten las leyes nacionales y los derechos 
humanos, sin operativizar ninguna forma concreta para esto. 

3 La Agencia Latinoamericana de Información menciona que «Un eje predominante de crítica y 
regulación de la IA son las normas internacionales de derechos humanos. Considerando el 
impacto sobre la privacidad, la libertad de expresión y la libertad de asociación, entre otros, el 
marco de los derechos humanos es un requisito mínimo al que deben adherir los sistemas de 
IA.» ALAI noviembre, 2019, pág. 2. 



 

 

4 Desde luego que existen subcategorías desde este marco de referencia. Por ejemplo: los 
robots cartesianos, GANTRY robots, SCARA robots o robots con brazo articulado. 



 

Ejemplo de un robot industrial articulado 
KUKA Roboter GmbH, Bachmann, Dominio Público, via Wikimedia Commons 



 

 

5 Es usual que, en los debates filosóficos sobre el tema, los criterios de autonomía pueden ser 
muy exigentes, mientras que, en otras áreas, como la de los robots con IA, la exigencia 
disminuya. Por ejemplo, ¿Un sistema es autónomo con respecto a qué tarea? ¿Es posible la 
«autonomía total» con respecto a todas las tareas? Y si esto fuera posible, ¿Un robot seguiría 
teniendo el mismo estatuto ontológico? 



 

 
Ejemplo de un robot «mesero» en China 

N509FZ, CC BY-SA 4.0 <https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0>,  
via Wikimedia Commons 

6 El Parlamento Europeo ha hecho un intento sugestivo, aunque no exento de dificultades, 
cuando menciona que: «Considerando que la autonomía de un robot puede definirse como la 
capacidad de tomar decisiones y aplicarlas en el mundo exterior, con independencia de todo 
control o influencia externos; que esa autonomía es puramente tecnológica y que será mayor 
cuanto mayor sea el grado de sofisticación con que se haya diseñado el robot para interactuar 
con su entorno; (�) Considerando que, cuanto más autónomos sean los robots, más difícil será 
considerarlos simples instrumentos en manos de otros agentes (como el fabricante, el operador, 
el propietario, el usuario, etc.); que esta circunstancia, a su vez, suscita la cuestión de si la 
normativa general sobre responsabilidad es suficiente o si se requieren normas y principios 
específicos que aporten claridad sobre la responsabilidad jurídica de los distintos agentes y su 
responsabilidad por los actos y omisiones de los robots cuya causa no pueda atribuirse a un 
agente humano concreto, y de si los actos u omisiones de los robots que han causado daños 
podrían haberse evitado». (Normas de Derecho Civil sobre Robótica) 



 

7 No únicamente para la UE. Verbigracia, el Parlamento Chileno pensando en este tema 
menciona que «Los sistemas de IA deberían diseñarse de forma tal que respeten las reglas de 
la ley, derechos humanos, valores democráticos y diversidad, y deben incluir salvaguardas 
apropiados» Comisión �Desafíos del Futuro, Ciencia, Tecnología e Innovación�. 2019, pág. 12. 

8 Por ejemplo, Moor (2006) menciona 4 tipos de «ethical impact agents», que varían en función 
de la idea autonomía y responsabilidad. Por otro lado, Hellström (2013) utiliza el concepto de 
«poder autónomo» (autonomous power) para como un medio para evaluar las capacidades 
relativas de los agentes artificiales con diferentes grados de capacidad física, poder de decisión, 
y alcance para la interacción.  

9 « (�) Considerando que, cuanto más autónomos sean los robots, más difícil será considerarlos 
simples instrumentos en manos de otros agentes (como el fabricante, el operador, el propietario, 
el usuario, etc.); que esta circunstancia, a su vez, suscita la cuestión de si la normativa general 
sobre responsabilidad es suficiente o si se requieren normas y principios específicos que 
aporten claridad sobre la responsabilidad jurídica de los distintos agentes y su responsabilidad 
por los actos y omisiones de los robots cuya causa no pueda atribuirse a un agente humano 
concreto, y de si los actos u omisiones de los robots que han causado daños podrían haberse 
evitado.» Resolución del Parlamento Europeo, del 16 de febrero de 2017. 

 



 

Imagen de Quori, un robot socialmente interactivo. 
Mary Mark Ockerbloom, CC BY-SA 4.0  

<https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0>, via Wikimedia Commons 



 

10 No todos los autores consideran que esto deba ser así. De hecho, también se podría hablar 
de robots sociales no humanoides (NH-SR) o zoomórficos. «�NH-SR�s have spatial, physical, 



 

androbotic features to interact with or respond to users, either virtually or physically or using 
digitalphysical hybrid systems. The human�robotic interactions in this type of robotic 
environment create social dialogs in the form of lights, sounds, and movements, i.e., from the 
physical architectural level. Users, too, start to engage using their senses by talking, touching, 
moving or by using different types of body language, creating gestures and cues to activate and 
interact with these ubiquitous computing environments» (Korn 2019, pág. 16�17.) 



 

11 Esto implica que el ingeniero o el diseñador debería tener en cuenta esta inclusión de los 
robots (incluidos los aspectos éticos, legales, sociales y medioambientales) en el proceso de 
diseño de sus funcionalidades, fiabilidad y rendimiento. 



 

12 Esto es un problema grave, ya que lo que un ser humano necesita no es lo mismo que otro 
busca. Lo que implica una dificultad (o imposibilidad del todo) para generalizar o trasladar el 
aprendizaje de un RS hacia otro.  

13 Para esto se necesitan implementar modelos profundos de cognición humana y asi como de 
la psicología social. 



 



 

Imagen de Paro. Robot terapéutico con forma zoomórfica (foca) 
De Aaron Biggs, Flickr user ehjayb - https://www.flickr.com/photos/ehjayb/21826369/, CC 

BY-SA 2.0, https://commons.wikimedia.org/w/index.php?curid=727258 



 

14 Cuestionamiento que también se encuentra en el Parlamento Europeo cuando señala que «el 
contacto humano es uno de los aspectos fundamentales de la atención a las personas; 



 

considera que sustituir el factor humano por robots podría deshumanizar la prestación de 
cuidados, pero, por otra parte, reconoce que los robots podrían realizar las tareas automatizadas 
de quienes prestan cuidados, aumentado la atención prestada por seres humanos y haciendo 
más selectivo el proceso de rehabilitación, lo que permitiría al personal médico y asistencial 
dedicar más tiempo al diagnóstico y a opciones de tratamiento mejor planificadas�» Resolución 
del Parlamento Europeo, de 16 de febrero de 2017.  

 



 



 



 



 



 

 


