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Resumen

La robótica social y sus aplicaciones ofrecen numerosos beneficios a la sociedad al asistir a las personas más vulnerables. Sin
embargo, este tipo de robots necesitan aumentar el vı́nculo con los usuarios para poder prestar mejores servicios y beneficios en
su uso habitual. En este trabajo se implementa una estrategia para mejorar la interacción humano-robot utilizada en psicologı́a y
algunas aplicaciones digitales conocida como la suerte del principiante. Esta técnica se combina con otras técnicas como la alta
frecuencia de acciones y sistema de recompensa variable social con el objetivo de fomentar una mayor interacción entre el usuario
y el robot. Esta combinación de estrategias se implementan en el famoso juego Whack-A-Mole, utilizando el robot social Mini para
potenciar la interacción con sus usuarios.

Palabras clave: Alta vinculación, Robótica social, Suerte del principiante, Alta frecuencia de acciones, Sistema de recompensa
variable, Interacción Humano-Robot.

The Beginner’s Luck: a psychological strategy to improve interaction with social robots

Abstract

Social robotics and its applications benefit society by assisting the most vulnerable people. However, these robots need to in-
crease the bond with users to provide better services and benefits in their regular use. This work implements a strategy to improve
human-robot interaction used in psychology and some digital applications known as The Beginner’s Luck. This technique is com-
bined with other techniques such as High Frequency of Actions and Social Variable Rewards System to encourage more interaction
between the user and the robot. This combination of strategies is implemented in the famous game Whack-A-Mole, using the Mini
social robot to enhance interaction with its users.

Keywords: High engagement, Social robots, The Beginner’s luck, High frequency of actions, Variable Rewards System,
Human-Robot Interaction.

1. Introducción

La Robótica Social, ámbito cientı́fico en el que se desarro-
lla la implementación del presente artı́culo, es un campo de la
robótica que se centra en el diseño, construcción y aplicación
de robots para interactuar con las personas en situaciones socia-
les y emocionales. A diferencia de los robots industriales tradi-
cionales, que están diseñados para realizar tareas repetitivas y
predecibles en entornos controlados, los robots sociales tienen

como objetivo principal interactuar de manera natural con los
usuarios. Estos robots se utilizan en aplicaciones como el cui-
dado de personas mayores, la educación de niños, la asistencia
sanitaria, el entretenimiento y otras áreas donde la interacción
humana es fundamental (Maroto-Gómez et al., 2023).

Uno de los mayores retos para la robótica social es conse-
guir que los robots sean útiles y que los usuarios puedan confiar
en ellos para usarlos de manera recurrente en su vida diaria. Es
decir, generar hábitos de uso de los robots sociales como herra-
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mientas útiles en su dı́a a dı́a, bien sea para realizar tareas, en-
tretenerse, informarse o simplemente para conectar socialmente
con sus familiares y amigos.

Hasta ahora, pocos robots sociales han sido verdaderamente
exitosos en términos de ventas y de satisfacción del usuario a
largo plazo. Este problema puede deberse en parte a la falta de
madurez de las tecnologı́as utilizadas en su desarrollo. Además,
las investigaciones en robótica social se centran en otros ho-
rizontes como la interacción con el usuario, la capacidad de
elección, la proactividad o el diseño de la comunicación. Sin
embargo, en numerosas ocasiones no tienen en cuenta los fac-
tores psicológicos que pueden afectar directamente en el usua-
rio. Por ello, es importante tener en cuenta que se debe diseñar
y desarrollar robots sociales que sean atractivos y útiles para
los usuarios, y que fomenten una conexión emocional y una re-
lación de confianza. Existen muchas técnicas psicológicas que
—si se aplican correctamente— pueden mejorar la interacción
entre humanos y robots, aumentando con ello la probabilidad
de que los usuarios quieran utilizarlos.

En el presente artı́culo se describe la implementación de la
estrategia llamada suerte del principiante y de dos herramientas
que se utilizan para fomentar el vı́nculo con el usuario: la alta
frecuencia de acciones y el sistema de recompensa variable so-
cial. Como se ha comentado, el objetivo último es aumentar el
uso de robots sociales en la vida diaria de las personas sin caer
por ello en hábitos adictivos. En este artı́culo, se ofrece al usua-
rio una aplicación de entretenimiento con el robot social Mini
que incluye la combinación de estrategias con el fin de demos-
trar que su inclusión es beneficiosa para incrementar el uso de la
robótica en la vida diaria de las personas. Además, presentamos
el desarrollo y la implementación de un juego Whack-A-Mole
que contiene las estrategias mencionadas en el robot social Mi-
ni enfatizando el papel de la suerte del principiante.

La estructura del artı́culo es la siguiente. La sección 2 deta-
lla las estrategias psicológicas y sociales investigadas para lo-
grar un alto grado de conexión entre los usuarios y el robot.
La sección 3 describe el robot social Mini y la implementa-
ción de dichas estrategias en el robot. La sección 4 identifica
las limitaciones del presente trabajo y las posibles soluciones
a considerar para trabajos futuros y la sección 5 menciona las
conclusiones más relevantes del estudio.

2. Estrategia psicológica: suerte del principiante

Las estrategias psicológicas para el incremento del vı́nculo
se definen como aquellas técnicas que aplicadas en un producto
o servicio aumentan la afinidad con el usuario. En la literatura
existen numerosas estrategias psicológicas que actualmente se
aplican en la sociedad. En este artı́culo se realiza un estado del
arte de tres de ellas: la suerte del principiante, la alta frecuencia
de acciones y el sistema de recompensa variable social.

2.1. Suerte del Principiante

La suerte del principiante se refiere a la percepción de las
personas cuando experimentan un éxito inicial en una tarea. Es-
te éxito suele aumentar la motivación de seguir realizando dicha
tarea. Por ejemplo, si una persona tiene éxito en su primer in-
tento de hacer una tarea en la que no tiene mucha experiencia,

como tocar un instrumento musical o hacer una actividad fı́si-
ca, puede sentir que ha tenido suerte y no atribuir ese logro a
su habilidad o esfuerzo. Sin embargo, si continúa practicando y
tiene éxito en la tarea varias veces más, su confianza y motiva-
ción pueden aumentar, lo que conlleva a un mayor éxito a largo
plazo.

En las aplicaciones o juegos, la suerte del principiante ha-
bitualmente consiste en halagar/premiar al usuario en las pri-
meras ocasiones que utiliza el producto o aplicación. De esta
manera, se consigue que el usuario sienta que es bueno en la
actividad, lo que conlleva que las personas quieran seguir invo-
lucradas en el juego o aplicación. Este término fue presentado
en el experimento de la ilusión de control de Langer and Roth
(1975). Langer descubrió con su experimento de la ilusión de
control que la suerte del principiante tiene un efecto medible
en la percepción del éxito de las personas (Lane, 2015). Este
experimento (Lane, 2015) consiste en tirar una moneda y pedir
al usuario predecir el resultado. El experimento se realizó en
tres grupos de participantes: el grupo descendente (grupo que
primero ganaba las partidas y luego comenzaba a perder), el
grupo ascendente (grupo que las primeras partidas perdı́a y las
últimas empezaban a ganar) y el grupo de control (grupo alea-
torio). A pesar de que todos los grupos ganaron y perdieron la
misma cantidad de veces, los participantes del grupo descen-
dente creı́an que eran mejores en predecir los lanzamientos de
monedas que los otros grupos. Asimismo, el grupo descendente
creı́a que tendrı́an más éxito en el futuro en comparación con el
grupo ascendente. Estos resultados destacan la influencia de la
suerte del principiante.

Como vemos, esta técnica está muy relacionada con lo
que en ≪complejidad≫ se conoce como ≪la dependencia del ca-
mino≫ (path-dependency). No es lo mismo empezar ganando y
luego perder que viceversa. Es vital, tener en cuenta la secuen-
cia de acciones para que el camino tomado en la interacción
entre el usuario y el robot sea el que permita que el usuario
≪fluya≫ de manera natural interaccionando con el robot.

A dı́a de hoy, esta estrategia psicológica se aplica en nume-
rosas situaciones de la vida cotidiana como en los videojuegos,
las redes sociales y los anuncios. El objetivo que se pretende
detrás de su uso es primeramente captar la atención del usuario
(captology) y luego posteriormente ser capaces de mantener al
usuario conectado (engagement). Por ejemplo, podemos encon-
trar la incorporación de esta técnica en el buscador de Google.
Cuando un usuario busca información en la plataforma y se pro-
ponen múltiples resultados. Probablemente, si sólo se propusie-
ra un resultado, el usuario cambiarı́a de navegador. Asimismo,
si nos fijamos en la interfaz de búsqueda, además de ser una in-
terfaz sencilla, se puede observar que uno de los botones indica
expresamente al usuario que ≪va a tener suerte≫ en encontrar
la información que le interesa, este botón proporciona esperan-
za al usuario. Otro ejemplo es en las redes sociales, cuando un
usuario se da de alta en una red social como Instagram o Face-
book, rápidamente el algoritmo proporciona diferentes perfiles
para agregar amigos que el usuario nuevo suele conocer.

2.2. Alta frecuencia de acciones

Una de las estrategias de alta vinculación que va de la mano
de la suerte del principiante es la estrategia conocida como alta
frecuencia de acciones. Esta estrategia se basa en la repetición
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constante de comportamientos deseables con el fin de establecer
hábitos firmes. Esta estrategia se enmarca dentro del paradig-
ma del aprendizaje operante propuesto por el psicólogo Skinner
(continuando los trabajos de Pavlov), quien enfatizó la impor-
tancia de las consecuencias de las acciones en el aprendizaje y
el desarrollo de conductas (Nasti et al., 2021).

Cuando se aplica esta estrategia en el contexto de los juegos,
se busca fomentar la interacción frecuente del usuario con cier-
tos comportamientos o acciones especı́ficas que se desean pro-
mover. Estas acciones pueden incluir completar tareas, alcanzar
objetivos, superar desafı́os, recolectar recompensas o participar
en actividades sociales dentro del juego. Al repetir constante-
mente estas acciones, se busca crear una asociación entre el
comportamiento y las recompensas o resultados positivos que
se obtienen. A medida que los jugadores experimentan las gra-
tificaciones derivadas de estas acciones repetidas, se fortalece la
motivación intrı́nseca para seguir realizándolas. Con el tiempo,
esto puede llevar a la formación de hábitos sólidos en el jugador,
lo que significa que es más probable que continúen realizando
esas acciones de manera automática y sin esfuerzo (Kim et al.,
2016).

La estrategia de alta frecuencia de acciones puede tener
un impacto significativo en el estado emocional y cognitivo
de las personas. La interacción constante con comportamien-
tos especı́ficos dentro del juego puede generar un sentido de lo-
gro, satisfacción y progresión personal. Es importante destacar
que esta estrategia también puede ser utilizada fuera del ámbi-
to de los juegos, en diferentes contextos de la vida cotidiana.
Por ejemplo, se puede aplicar en aplicaciones de productividad,
programas de entrenamiento fı́sico, programas de aprendizaje
en lı́nea, entre otros, donde la repetición constante de acciones
deseables puede contribuir a la formación de hábitos positivos
y al logro de objetivos especı́ficos.

La alta frecuencia de acciones en robótica social impli-
ca que los robots sean capaces de interactuar rápidamente con
las personas, ofreciendo respuestas oportunas, personalizadas y
adaptadas. Esto mejora la interacción humano-robot y permi-
te una comunicación más fluida y eficiente. Por otro lado, se
puede encontrar aplicada en diferentes notificaciones con el ob-
jetivo de que el robot llame la atención del usuario (call to ac-
tion). Asimismo, se puede aplicar en diferentes juegos de ma-
nera sensorial donde se necesite que el usuario reaccione de
manera rápida y eficaz.

2.3. Sistema de recompensa variable social

El uso de las ≪recompensas variables≫ —en las que se base
de alguna forma el condicionamiento operante— es probable-
mente un de las estrategia más potentes para generar hábitos
de uso, y por ello, incrementar el enganche entre los usuarios y
los robots. Un tipo particular de recompensa variable es la que
se conoce como social o de tribu. Implica que el usuario trate
de mejorar su clasificación personal dentro de una determinada
actividad en competición con la posición suya personal previa
y/o de otros usuarios realizando la misma actividad.

El Sistema de recompensa variable social, también cono-
cido por algunos autores como sistema de logros, es otra es-
trategia utilizada —a menudo— en combinación con la suerte
del principiante. Esta estrategia, junto a la suerte del princi-
piante, es una de las más utilizadas en los videojuegos (Zicher-

mann, Gabe and Cunningham, 2011) para mostrar el progreso
de manera gráfica. Por lo tanto, consiste en mostrar al usuario
la puntuación obtenida durante el juego. Las puntuaciones son
una forma común de evaluar el rendimiento de los jugadores. A
menudo, se utilizan para determinar la posición relativa de los
jugadores, establecer clasificaciones y fomentar la competen-
cia. Estas puntuaciones pueden ser de un único usuario, donde
el principal objetivo es hacer ver al usuario el avance del juego,
o pueden ser multiusuario, donde el objetivo es que el usua-
rio compare su puntuación con la de otros jugadores. Algunos
juegos incluso tienen tablas de clasificación públicas donde los
jugadores pueden ver cómo se comparan con otros jugadores
no conocidos.

Las puntuaciones en los juegos suelen reflejar el progreso,
el rendimiento o los logros alcanzados por los jugadores. Pue-
den medir cosas como la precisión, el tiempo completado, la
cantidad de puntos obtenidos o cualquier otro criterio relevan-
te para el juego en cuestión. Son capaces de crear un ambiente
competitivo y motivar a los jugadores a seguir jugando y mejo-
rar. Algunos juegos ofrecen premios o desbloquean logros es-
pecı́ficos cuando se alcanzan ciertas puntuaciones o se superan
determinados hitos. Esto provoca un incentivo adicional para
que los jugadores sigan jugando y mejoren sus habilidades.

3. Nuestra propuesta

Con el fin de aumentar el compromiso entre el robot social
Mini y el usuario se propone un juego donde se aplica esta com-
binación de estrategias mencionadas, especialmente la suerte
del principiante. En esta sección se realiza una breve descrip-
ción del robot social Mini, plataforma donde se implementa el
juego, y se detalla la implementación de un juego conocido co-
mo Whack-A-Mole donde se aplican las estrategias comentadas
anteriormente.

3.1. Robot Social Mini
El robot social Mini (Salichs et al., 2020) es una platafor-

ma de investigación desarrollada por el laboratorio de robótica
social de la Universidad Carlos III de Madrid para asistir a per-
sonas de avanzada edad. Como se muestra en la figura 1, Mini
es un robot de escritorio con apariencia amigable. La principal
aplicación de este robot es facilitar a los cuidadores la asistencia
de las personas mayores mediante la realización de actividades
personalizadas al usuario. Entre estas actividades destacan la
realización de ejercicios de estimulación fı́sica, afectiva y cog-
nitiva para reducir el impacto del deterioro cognitivo, activida-
des de entretenimiento e información como pueden ser informar
sobre las últimas noticias del dı́a, mostrar fotos sobre la vida del
usuario o realizar distintos juegos como el bingo.

Mini cuenta con una serie de componentes que facilitan la
interacción humano-robot. Posee sensores de tacto en su cuer-
po, un micrófono, altavoces y cámaras. Puede moverse gracias
a sus cinco grados de libertad ubicados en sus articulaciones y
es capaz de realizar gestos expresivos a través de los actuadores
que controlan sus ojos, mejillas, boca y corazón. Se acompaña
de una tableta digital donde muestra el contenido multimedia al
usuario. Asimismo, como se observa en la figura 1, Mini dispo-
ne de una botonera compuesta de cinco botones que se iluminan
de diferentes colores y que permite realizar diferentes activida-
des con el usuario.
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Figura 1: Robot social Mini y sus periféricos

3.2. Aplicación de la metodologı́a en la interacción con los
usuarios

Las estrategias presentadas se aplican en un juego similar al
juego de cazar topos, donde el jugador tiene que golpear con un
martillo los topos que aparecen en los agujeros sin dejar que el
topo se esconda. En este artı́culo, el juego utiliza el periférico
de la botonera para simular que los botones con LED son los
topos y el usuario tiene que pulsar cada botón. Las luces LED
de cada uno de los botones se encienden de manera aleatoria y
el usuario debe pulsar el botón lo más rápido posible.

El propósito principal de esta herramienta es fomentar que
el usuario utilice la plataforma de manera habitual. Asimis-
mo, como el robot social Mini está destinado para personas
de avanzada edad, el juego pretende mejorar las capacidades
de los usuarios entrenando habilidades como los reflejos o me-
moria. Según un estudio (CogniFit, 2023), este tipo de juegos
estimulan un determinado patrón de activación neuronal. La re-
petición de ese patrón a través del entrenamiento puede crear
nuevas sinapsis (nacimientos de neuronas) y circuitos neurona-
les capaces de reorganizar y recuperar funciones cognitivas más
débiles o dañadas. El juego del caza topos (Whack-A-Mole) ha
sido concebido para estimular el potencial adaptativo del sis-
tema nervioso y ayudar al cerebro a reponerse de alteraciones
estructurales, trastornos o lesiones donde se ven afectadas nues-
tras capacidades cognitivas (CogniFit, 2023). Practicando este
tipo de juegos se consigue que las personas de avanzada edad
ejerciten y fortalezcan la coordinación óculo-motora, capacidad
útil para optimizar la destreza en las actividades que utilizamos
las manos.

En el diagrama de flujo representado en la figura 2, se expre-
sa el funcionamiento del juego de manera detallada. En primer
lugar, el robot pregunta al usuario su nombre, para posterior-
mente guardar la puntuación. Después, le pregunta si necesita
recordar las reglas o instrucciones del juego. Una vez pasada
esta solicitud, comienza el juego. En este juego, como se ha
comentado anteriormente, se enciende un LED de manera alea-
toria y se espera a la reacción del usuario, es decir, se espera
un tiempo determinado para que el usuario actúe y presione el
botón. En caso de que el usuario acierte, se enciende otro LED.

Cada partida tiene una puntuación máxima, denominada i en la
tabla 1, si el usuario llega a dicha puntuación el nivel, deno-
minado n, del juego aumenta. El nivel n se determina por las
puntuaciones máximas i y el tiempo de espera, denominado t,
existente entre que se enciende el LED y el usuario presiona
el botón adecuado. Como se observa en la tabla 1 el tiempo t
disminuye a medida que el usuario aumenta de nivel. Cuando
el usuario se equivoca o no le da tiempo a presionar el botón
correspondiente, el robot notifica el fallo y se activa el sistema
de puntuación. En este caso, el nivel n no aumenta. El robot
al acabar el juego pregunta al usuario si quiere volver a jugar.
El usuario solo puede jugar como máximo a cinco partidas de
manera seguida, denominado nmax en el diagrama de la figura
2.

Tabla 1: Variables de cada nivel del juego
Nivel Puntuación máxima (i) Tiempo máximo (t)

1 25 2,5s
2 25 2s
3 25 1,5s
4 20 1s
5 20 0.8s

3.3. Estrategias aplicadas en la propuesta

La principal estrategia aplicada es la suerte del princi-
piante, como se ha comentado anteriormente, es una táctica
comúnmente utilizada en los juegos para atraer y mantener el
interés de los jugadores. Esta estrategia se basa en la idea de
que los niveles iniciales de un juego son relativamente fáciles
de superar, lo que brinda a los jugadores una sensación de éxito
y logro desde el principio. Como se puede observar en la ta-
bla 1, los niveles van aumentando en dificultad a medida que
el usuario progresa y alcanza el número máximo de aciertos
predefinido. Este enfoque gradual permite que los jugadores se
adapten progresivamente a los desafı́os del juego, sin abrumar-
los desde el principio. En otras palabras, se aplica la suerte del
principiante, ya que el nivel 1 del juego permite al usuario llegar
a la meta sin dificultades y los niveles posteriores van aumen-
tando su dificultad.

Al proporcionar un nivel inicial más accesible, se busca que
los jugadores experimenten una sensación de dominio y con-
trol sobre el juego, lo que puede generar una mayor motivación
para seguir jugando. Sin embargo, a medida que los jugadores
avanzan en los niveles y la dificultad aumenta, es probable que
se requiera mayor esfuerzo y habilidad para superar el desafı́o.
Esto ayuda a mantener el interés y la motivación de los juga-
dores a largo plazo, ya que se sienten desafiados y tienen me-
tas claras a medida que progresan en el juego. Se busca equili-
brar el desafı́o y la recompensa en el juego, proporcionando una
progresión gradual en la dificultad para mantener a los jugado-
res comprometidos. Al ofrecer niveles iniciales más fáciles, se
brinda a los jugadores la oportunidad de familiarizarse con las
mecánicas del juego y construir una base sólida antes de enfren-
tar mayores desafı́os. Esto puede aumentar la retención de los
jugadores y prolongar su experiencia de juego.

La alta frecuencia de acciones se aplica en los efectos mul-
tisensoriales que se implementan en el juego. El usuario tiene
que estar atento de la situación y actuar lo más rápido posible.
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Inicio ¿Nombre
usuario?

¿Reglas 
del juego?

Reglas

Botón = LED

LED aleatorio

Encender LED

Sonido LED

tiempo < t

Subir
nivel

Puntuaciones

Pulsación <= i

Sí

Sí

Sí

No

   Inicio / Fin del programa
Acciones  del robot


          Decisiones         
        Acción de la caja de 

  botones          

nivel <= nmax Fin
Sí

No
Sí

Figura 2: Diagrama de flujo de la aplicación. t = tiempo máximo; i = pulsaciones máximas dentro de cada nivel del juego; nmax = nivel máximo que el usuario
puede jugar. Estos valores quedan definidos en la tabla 1

Por tanto, se requiere una respuesta rápida y precisa que esti-
mula la concentración y la habilidad del jugador, lo que genera
un mayor compromiso y disfrute en el juego. Los efectos multi-
sensoriales del juego desarrollado son aquellos estı́mulos que se
visualizan en la botonera, involucran múltiples sentidos, como
la vista, el oı́do y el tacto. Esta situación crea una experiencia
inmersiva para el jugador. Se busca que a medida que el juga-
dor responde con éxito a los estı́mulos, se sienta gratificado y
motivado para continuar jugando. Como se observa en la tabla
1, a medida que se aumenta el nivel, la velocidad del juego au-
menta. Esta velocidad se aumenta de manera equilibrada con el
objetivo de mantener una buena experiencia del juego, ya que
un exceso de estı́mulos o una velocidad demasiado alta puede
resultar abrumadora para algunos jugadores y afectar negativa-
mente su experiencia.

La última estrategia implementada es el sistema de recom-
pensa variable social, cuyo propósito es mantener al usuario in-
formado sobre su desempeño y progreso en cada nivel. A través
de este sistema, el juego muestra las puntuaciones obtenidas por
el jugador en cada partida. Esto permite tener al usuario una
referencia concreta de su rendimiento y compararlo con otros
jugadores. La visualización de las puntuaciones en cada nivel
proporciona al usuario una retroalimentación inmediata sobre
su desempeño. El jugador puede ver cuántas pulsaciones ha lo-
grado realizar y establecer una meta personal para mejorar su
puntuación en futuras partidas. Esta retroalimentación contri-
buye a generar un sentido de logro y progresión personal, ya
que el jugador puede apreciar su propio crecimiento a medida
que avanza en el juego y obtiene puntuaciones más altas. Al
mostrar las puntuaciones de otros usuarios, se crea una compe-
tencia saludable y una motivación adicional para superar a los
demás. Los jugadores pueden aspirar a alcanzar las puntuacio-
nes más altas y establecerse como los mejores dentro del juego.

La aplicación de estas técnicas de alta vinculación puede
plantear preocupaciones en términos de posibles efectos psi-
cológicos negativos, como la adicción (Mursase, 2004). La
adicción se refiere a una conducta repetitiva y descontrolada
que interfiere con la vida cotidiana del usuario (Echeburúa,
1999). Es importante tener en cuenta que la implementación de
estas técnicas puedan provocar en el usuario del juego una de-
dicación excesiva de tiempo y energı́a. Esta adicción potencial
puede tener consecuencias perjudiciales para la salud mental,
emocional y social de los usuarios. Para abordar esta situación,

es fundamental implementar medidas que promuevan un uso
saludable y equilibrado de los juegos. Una de estas medidas
implementadas es limitar el número de pulsaciones que se ne-
cesitan para alcanzar un nivel (esta limitación se puede observar
en la tabla 1, se muestra el número de pulsaciones máximo que
el usuario debe alcanzar para pasar de nivel). Además, se limi-
ta las oportunidades de volver a realizar el juego a 5 partidas.
Esto establece lı́mites de tiempo o recursos que eviten que los
jugadores se sumerjan en el juego de forma compulsiva y les
permitan dedicar tiempo a otras actividades importantes en su
vida diaria.

4. Trabajos futuros

Las estrategias comentadas a lo largo del artı́culo han sido
evaluadas en distintos experimentos con humanos. Por ejem-
plo, en el ámbito de la educación existen estudios que aplican
diferentes técnicas con la intención de motivar a los usuarios
(Aranda and Caldera, 2018) o en el ámbito de los videojuegos
(Deterding et al., 2011). Sin embargo, estos resultados no han
sido evaluados aún en interacciones humano-robot. Por ello, el
principal trabajo futuro derivado de la presentación de este tra-
bajo tiene como objetivo evaluar si las implementaciones pro-
puestas fomentan un mayor uso del robot y generan un vı́ncu-
lo entre el robot y sus usuarios. Esto implica realizar estudios
y experimentos en los que se compare el uso del robot antes y
después de aplicar las estrategias. Se pueden medir métricas co-
mo la frecuencia y duración de las interacciones, la cantidad de
tareas realizadas con el robot y la satisfacción del usuario con
respecto a su uso.

Otro objetivo importante es investigar si las implementa-
ciones propuestas ayudan a generar un vı́nculo positivo entre el
robot y sus usuarios. Por tanto, se analizará la percepción, la
actitud y las emociones de los usuarios hacia el robot con y sin
estrategias de alto grado de vinculación. Según los resultados
obtenidos en los estudios anteriores, podrá ser necesario ajustar
o adaptar las estrategias propuestas para mejorar la interacción
con el robot y fortalecer el vı́nculo con los usuarios, es decir,
se podrá iterar en el diseño y desarrollo del robot, incorporando
los resultados realizados previamente.
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5. Conclusiones

En la literatura podemos encontrar varias estrategias psi-
cológicas que aplicadas en los productos o servicios consiguen
generar una vinculación con el usuario. En este artı́culo se pro-
pone la aplicación de una estrategia: la suerte del principiante
que se acompaña de diferentes herramientas como la alta fre-
cuencia de acciones y el sistema de recompensa variable social
con el objeto de fomentar el uso del robot social en la vida dia-
ria de las personas. Estas tres estrategias se implementan en un
juego desarrollado para el robot social Mini. En resumen, el
trabajo presenta una aproximación novedosa para aumentar el
vı́nculo del usuario con el robot Mini, mediante el uso estra-
tegias que promueven la utilidad y la atención del usuario. El
objetivo principal es brindar juegos de estimulación cognitiva
y fı́sica que sean beneficiosos para la salud fı́sica y mental de
las personas mayores, al tiempo que se establece una conexión
emocional y social con el robot. Al implementar estas estrate-
gias, se busca que el usuario sienta la necesidad de utilizar el
robot como una herramienta valiosa para mejorar su bienestar.
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