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lacionadas con la forma y el movimiento de un robot 
son precursoras potenciales del antropomorfismo, 
mientras que las atribuciones de personalidad y va-
lor moral a un robot son consecuencias potenciales 
del antropomorfismo. A partir de la argumentación 
de que las conceptualizaciones multidimensionales 
reflejan mejor las facetas conceptuales del antropo-
morfismo, proponemos, con base en el marco de la 
Teoría de la Mente (ToM) de Wellman (1990), que el 
antropomorfismo en la IHR consiste en atribuir a un 
robot el pensamiento, el sentimiento, la percepción, 
el deseo y la elección. Concluimos discutiendo las 
aplicaciones de nuestra conceptualización en la in-
vestigación de la IHR.

Dado que los robots asumen cada vez más roles 
sociales (por ejemplo, asistentes, compañeros), el 
antropomorfismo (es decir, la cognición que posee 
una entidad, con características humanas) juega un 
papel destacado en la interacción humano-robot 
(IHR). Sin embargo, las conceptualizaciones actuales 
del antropomorfismo en la IHR no han distinguido 
adecuadamente entre precursores, consecuencias 
y dimensiones del antropomorfismo. Al construir y 
profundizar en investigaciones previas, conceptuali-
zamos el antropomorfismo como una forma de cog-
nición humana, que se centra en atribuir las capaci-
dades mentales humanas a entidades no humanas 
como un robot. En consecuencia, las percepciones re-
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perceptions related to a robot’s shape and move-
ment are potential precursors of anthropomorphism, 
while attributions of personality and moral value to 
a robot are potential consequences of anthropomor-
phism. Arguing that multidimensional conceptuali-
zations best reflect the conceptual facets of anthro-
pomorphism, we propose, based on Wellman’s (1990) 
Theory-of-Mind (ToM) framework, that anthropo-
morphism in HRI consists of attributing thinking, fe-
eling, perceiving, desiring, and choosing to a robot. 
We conclude by discussing applications of our con-
ceptualization in HRI research.

With robots increasingly assuming social roles 
(e.g., assistants, companions), anthropomorphism 
(i.e., the cognition that an entity possesses human 
characteristics) plays a prominent role in human–
robot interactions (HRI). However, current concep-
tualizations of anthropomorphism in HRI have not 
adequately distinguished between precursors, con-
sequences, and dimensions of anthropomorphism. 
Building and elaborating on previous research, we 
conceptualize anthropomorphism as a form of hu-
man cognition, which centers upon the attribution 
of human mental capacities to a robot. Accordingly, 
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La cognición que atribuye características humanas 
a una entidad –llamada antropomorfismo– como una 
respuesta psicológica fundamental que se basa en repre-
sentaciones cognitivas típicamente adquiridas durante 
la infancia (Bjorklund y Causey, 2018). Si bien los huma-
nos básicamente pueden antropomorfizar cualquier 
cosa (Epley et al., 2007), las percepciones de la semejanza 
humana juegan un papel crucial en la interacción huma-
no-robot (IHR) (Duffy, 2003; Fink, 2012; Kahn et al., 2007) 
porque las características de los humanos a menudo se 
utilizan como principios rectores en el diseño de robots 
(Fong et al., 2003). La comunicación humana, por ejem-
plo, se ha empleado a menudo como modelo para el 
diseño de tecnologías y se ha considerado clave para 
mejorar la usabilidad de los robots (Guzmán, 2018). En 
consecuencia, la investigación y el desarrollo en robótica 
se han centrado en hacer que los robots se comuniquen 
y se comporten más como humanos para facilitar su uso. 
Este desarrollo puede ser particularmente importante 
para los robots sociales (Breazeal, 2003). Estos no están 
dotados de características humanas para aumentar la 
facilidad en su uso, sino para crear interacciones y rela-
ciones sociales significativas. (Breazeal, 2003; Fong et al., 
2003).

A pesar del papel crucial del diseño antropomórfico 
y, en consecuencia, de las percepciones de semejanza 
humana en la IHR, existen dos problemas con el concep-
to de antropomorfismo que actualmente obstaculizan 
el progreso en este campo. En primer lugar, el antropo-
morfismo no se ha distinguido sistemáticamente de los 
fenómenos psicológicos relacionados. En particular, no 
es evidente si ciertas cogniciones y conductas presentan 
precursores, consecuencias o elementos constitutivos 
del antropomorfismo. Por ejemplo, no está claro si las 
percepciones de la forma, el movimiento y el comporta-
miento de un robot conducen a su antropomorfización o 
si son un aspecto de esta.

Por otra parte, los marcos teóricos comúnmente uti-
lizados en la IHR tampoco son concluyentes a este res-

pecto. Por ejemplo, en el marco de las “computadoras 
actores-sociales” (CASA), un enfoque fundamental en la 
investigación de la IHR, postula que la gente tiende a tra-
tar las computadoras como si fueran personas reales. Las 
investigaciones han confirmado esta hipótesis al mostrar, 
por ejemplo, que los humanos son educados con com-
putadoras o les aplican normas de reciprocidad a estas 
(Nass y Moon, 2000). Si bien el trabajo de CASA sugirió 
originalmente que las respuestas sociales a las compu-
tadoras son típicamente automáticas y sin sentido (Nass 
y Moon, 2000), estudios recientes sugieren que las res-
puestas sociales se ven facilitadas por representaciones 
informáticas más antropomórficas (Gong, 2008). En con-
secuencia, el papel del antropomorfismo en CASA pare-
ce merecer mayor atención. (Lee-Won et al., 2020).

En segundo lugar, no existe consenso sobre la es-
tructura dimensional del antropomorfismo en la IHR. Los 
académicos no están de acuerdo sobre si es mejor con-
ceptualizar el antropomorfismo como unidimensional 
o multidimensional. Es decir, si se trata de un concepto 
monolítico (unidimensional) o si tiene múltiples facetas 
que constituyen el concepto general (multidimensional). 
Los defensores de una visión multidimensional, a su vez, 
no están de acuerdo sobre cuáles dimensiones debería 
incluir dicha conceptualización (Ruijten, 2018; Zhang et 
al., 2008).

En ese sentido, por ejemplo, Epley et al. (2007) pro-
ponen que las atribuciones de pensamiento e intencio-
nes conscientes son dimensiones cruciales del antropo-
morfismo. Sin embargo, los propios autores indican que 
facetas adicionales, como la atribución de emociones o 
características de comportamiento, también pueden ser 
importantes para definir el antropomorfismo. En con-
secuencia, los investigadores de la IHR han empleado 
diferentes conjuntos de criterios, así como dimensiones, 
al conceptualizar y operacionalizar el antropomorfismo 
(Bartneck et al., 2009; Złotowski et al., 2014).

Introducción
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Estas cuestiones exigen una visión general y una re-
flexión teórica, sobre cómo el antropomorfismo puede 
conceptualizarse clara y rigurosamente en la IHR. Sin tal 
conceptualización, los resultados de la investigación so-
bre el papel del antropomorfismo en la interacción entre 
humanos y robots seguirán siendo difíciles de comparar 
entre estudios y tanto la evidencia acumulada como el 
progreso en el campo se verán obstaculizados. A una es-
cala más general, este artículo también responde al lla-
mado de los académicos a una definición conceptual y 
operativa más sistemática y coherente de conceptos cla-
ve en este campo (por ejemplo, de Jong et al., 2019).

Al abordar las cuestiones antes mencionadas, este ar-
tículo se basa en gran medida en trabajos previos sobre 
antropomorfismo de Epley y colegas (Epley et al., 2007; 
Epley y Waytz, 2010) y en el marco de la Teoría de la Men-
te (ToM) de Wellman (1990). Se sostiene, en primer lugar, 
que los determinantes, dimensiones y consecuencias del 
antropomorfismo deben diferenciarse clara y consisten-
temente.

De forma específica, en este artículo se sostiene que 
las atribuciones de las capacidades mentales humanas 
están en el centro del antropomorfismo de los robots, 
mientras que las percepciones relacionadas con formas, 
movimientos y comportamientos son precursoras de 
este. Además, asignarle personalidad y valor moral a un 
robot debe considerarse consecuencia potencial de di-
cho antropomorfismo. No se aspira a crear una teoría 
completa sobre este asunto, la cual analice todos sus pre-
dictores, consecuencias y significado exacto. Más bien, el 
objetivo es aclarar qué facetas definitorias del antropo-
morfismo mencionadas con frecuencia deben conside-
rarse predictores y consecuencias más que criterios cons-
titutivos.

Asimismo, la conceptualización presentada en este 
trabajo es agnóstica en cuanto a la cuestión de la ética 
de los robots. Esta conceptualización no sugiere que se 
deba (o no) evaluar la ontología del funcionamiento de 
un robot antes de asignarle derechos. Más bien se centra 
exclusivamente en los mecanismos psicológicos que se 

despliegan en la IHR, y no en cómo deben evaluarse los 
derechos de los robots (para una discusión detallada so-
bre la ética de los robots, ver Gunkel, 2012, 2022).

En segundo lugar, se postula que una conceptuali-
zación multidimensional es más adecuada que una con-
ceptualización unidimensional para reflejar con preci-
sión la complejidad conceptual del antropomorfismo. A 
partir del marco de ToM de Wellman (1990), se propone 
una conceptualización multidimensional del antropo-
morfismo del robot, que comprende el pensamiento, el 
sentimiento y la percepción. De esta forma, se propone 
una caracterización más focalizada y detallada y se dis-
tinguen cinco facetas. Se destaca que esta conceptuali-
zación puede ser aplicable a una amplia gama de inte-
racciones entre humanos y robots y facilitar un análisis 
detallado de las relaciones del antropomorfismo con 
otros conceptos. Finalmente, se discuten las limitacio-
nes de esta nueva conceptualización y sus implicaciones 
para una investigación futura.

Precursores y consecuencias
del antropomorfismo

La primera ambigüedad en la conceptualización 
del antropomorfismo en la interacción entre humanos 
y robots se refiere a los límites de esta noción, especial-
mente a la distinción entre dicho concepto, sus pre-
cursores y consecuencias en este intercambio. Los es-
tudiosos coinciden en que el antropomorfismo es una 
forma de cognición humana, que se enfoca en atribuir 
características humanas a una entidad no humana, lo 
que puede surgir cuando las personas observan o inte-
ractúan con un robot (Bartneck et al., 2009; Duffy, 2003; 
Epley et al., 2007; Fink, 2012).

Si bien el antropomorfismo se puede generar en 
respuesta a una amplia gama de robots: desde los que 
tienen apariencia de máquinas hasta los que tienen 
cualidades más humanas (Tan et al., 2018), es proba-
ble que dotar a los robots de particularidades similares 
a las humanas facilite esta tendencia (Fink, 2012; Tan 
et al., 2018). Por lo tanto, es necesario distinguir entre 
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antropomorfismo del diseño más humanizado de los 
robots y, más específicamente, de las propiedades de 
un robot que pueden (o no) provocar antropomor-
fismo (Fink, 2012; Ruijten, 2018; Yogeeswaran et al., 
2016). Esta distinción se refleja en la investigación de 
la IHR que analiza cómo las características del robot 
que se espera que lo hagan más humano influyen en 
el grado en que los usuarios antropomorfizan un ro-
bot (Kiesler et al., 2008; Salem et al., 2013).

Sin embargo, los autores no están de acuerdo sobre 
dónde comienza y dónde termina el conocimiento de 
este concepto. Específicamente, no está claro cuáles 
saberes son precursores, cuáles lo constituyen y cuáles 
son consecuencias del antropomorfismo. Algunos 
autores han argumentado que este concepto incluye 
la percepción de que una entidad no humana tiene 
forma humana (Bartneck et al., 2009; Liarokapis et al., 
2013; Waytz, Epley, et al., 2010; Zhang y otros, 2008; 
Złotowski et al., 2015). Esto comprende la percepción de 
que una entidad no humana tiene un tamaño humano 
(Zhang et al., 2008), una morfología o forma humana 
(Liarokapis et al., 2013; Zhang et al., 2008) o un rostro 
humano (Bartneck et al., 2009). La percepción de que 
una entidad no humana se mueve o se comporta como 
un humano también se ha considerado un aspecto del 
antropomorfismo (Bartneck et al., 2009; Liarokapis et al., 
2013; Zhang et al., 2008).

Con frecuencia, la atribución de capacidades men-
tales humanas se enfatiza en las definiciones de que se 
hacen sobre este fenómeno (Duffy, 2003; Epley et al., 
2007; Eyssel, 2017; Haslam y Loughnan, 2014). Desde 
este punto de vista, el antropomorfismo se refiere, en 
términos generales, a la creencia de que una entidad 
no humana puede pensar y sentir como un ser huma-
no. Otras conceptualizaciones enfatizan que atribuir 
una personalidad (es decir, regularidades y consisten-
cias en orientaciones y respuestas) (Higgins, 1990) a 
una entidad indica antropomorfismo (Kiesler y Goetz, 
2002; Kim y Sundar, 2012; Salem et al., 2013). Final-
mente, Kahn et al. (2007) sugieren que la atribución de 

valor moral intrínseco a un robot constituye un punto 
de referencia psicológico para determinar si el robot 
es percibido como humano. Esto implica que asignar 
valor moral a un robot es un aspecto adicional del con-
cepto en cuestión. La definición se complica aún más 
ya que varias conceptualizaciones señalan varios de 
los aspectos anteriores como constituyentes del antro-
pomorfismo (por ejemplo, Bartneck et al., 2009; Kahn 
et al., 2007).

Sostenemos que la atribución de capacidades 
mentales humanas a los robots presenta el núcleo 
del antropomorfismo robótico. Esta faceta concep-
tual se ha incluido en la mayoría de las discusiones 
sobre antropomorfismo en robótica (Broadbent, 
2017; Duffy, 2003; Eyssel, 2017; Fink, 2012), aunque 
no en todas (por ejemplo, Zhang et al., 2008), así 
como en conceptualizaciones psicológicas (Epley 
et al., 2007), incluidas investigaciones sobre la des-
humanización (Haslam y Loughnan, 2014), y en re-
flexiones filosóficas sobre la personalidad (Denne-
tt, 1988). Esta definición más específica tiene, por 
tanto, la ventaja de que probablemente refleja un 
consenso académico sobre el significado del antro-
pomorfismo.

Limitar el concepto de antropomorfismo robótico 
a la atribución de capacidades mentales humanas a los 
robots plantea la cuestión de qué papel desempeñan 
las facetas conceptuales excluidas (es decir, las 
percepciones de la forma y el movimiento humano 
de un robot, las atribuciones de personalidad y valor 
moral a un robot). En términos generales, sugerimos 
que estas facetas constituyen respuestas psicológicas 
que están relacionadas con el antropomorfismo, pero 
que aún son distintas. Más específicamente, dentro 
de la red nomológica del antropomorfismo en la IHR, 
las percepciones de la forma y el movimiento humano 
de un robot deben considerarse precursoras del 
antropomorfismo, mientras que las atribuciones de 
personalidad y valor moral a un robot deben considerarse 
consecuencias del antropomorfismo.
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Como Epley et al. (2007), el antropomorfismo es 
una “inferencia sobre características no observables de 
un agente no humano, en lugar de informes descripti-
vos del comportamiento observable o imaginado de 
un agente no humano” (p. 865). Por tanto, las percep-
ciones de la forma y el movimiento del robot pueden 
distinguirse del antropomorfismo porque se refieren 
a sus características observables. Este punto de vista 
resuena con la posición de Eyssel (2017), quien argu-
mentó, al referirse a Epley et al. (2007), que el antropo-
morfismo en la IHR va “más allá de simples juicios de 
una entidad con respecto a su forma antropomórfica 
o su apariencia de vida” (p. 366).

Las investigaciones indican que las percepciones 
de las características observables de los robots influ-
yen en los juicios sobre las capacidades mentales de 
los robots. Por ejemplo, Barco et al. (2020) y Hegel et 
al. (2008) demostraron que los robots con forma hu-
mana están más antropomorfizados que los robots 
funcionales y zoomórficos. Además, se ha demostra-
do que la percepción de que un objetivo no humano 
se mueve a una velocidad similar a la del movimiento 
humano aumenta la atribución mental (Morewedge 
et al., 2007). Como analizan Urquiza Haas y Kotrschal 
(2015) en su revisión, la investigación neurológica co-
rrobora que el “centro de procesamiento de informa-
ción social (...) [es activado por] (...) el movimiento bio-
lógico, el movimiento del cuerpo humano, las manos 
y la boca, del cerebro humano” (p. 169). De manera 
similar, se ha demostrado que las conductas comuni-
cativas y, en particular el uso del habla, aumentan la 
probabilidad de que una entidad sea juzgada como 
humana (Schroeder y Epley, 2016). En resumen, es 
plausible considerar las percepciones relacionadas 
con características observables de los robots, como 
la forma y el movimiento, como cogniciones “ascen-
dentes” (o precursoras) que pueden resultar en antro-
pomorfismo robótico.

También se requiere una demarcación conceptual 
más clara en el lado “descendente” –de las consecuen-

cias– del antropomorfismo. En particular, este concep-
to debe distinguirse de la atribución de personalidad 
y valor moral a un robot, dado que esto se ha incluido 
previamente en conceptualizaciones del antropomor-
fismo. Tanto las explicaciones filosóficas (Dennett, 1987, 
1988) como las psicológicas (Epley y Waytz, 2010) sobre 
el antropomorfismo sugieren que las atribuciones de 
personalidad y valor moral a un robot deben considerar-
se consecuencias más que dimensiones de su antropo-
morfismo.

Dennett (1987, 1988) propuso que los humanos 
pueden utilizar tres estrategias diferentes para analizar 
y predecir su entorno. Junto a la postura física (analizar 
el entorno en términos de propiedades y leyes físicas) y 
la postura de diseño (analizar las entidades en términos 
de sus funciones o propósitos previstos), este autor 
propone lo que él llama la postura intencional, que 
es la más central de este artículo. En ella se enfoca 
principalmente en el antropomorfismo (es decir, la 
atribución de capacidades mentales humanas), ya que 
implica que las personas pueden tratar a otras entidades 
como “agentes racionales” (Dennett, 1987, p. 17) para 
predecir su comportamiento. Esta explicación es la más 
útil para comprender y predecir el comportamiento de 
otros humanos, pero también se aplica a entidades no 
humanas, como animales y fenómenos naturales. Como 
señala el mencionado autor (1987), adoptar la postura 
intencional es una puerta de entrada para cogniciones 
“sociales” posteriores:

“Primero se decide tratar el objeto cuyo 
comportamiento se va a predecir como un agente 
racional; luego descubres qué creencias debería tener 
ese agente, dado su lugar en el mundo y su propósito. 
Luego se determina qué deseos debería tener, basándose 
en las mismas consideraciones, y finalmente se predice 
que este agente racional actuará para promover sus 
objetivos a la luz de sus creencias” (p. 17).

Una visión similar surge de Epley y Waytz (2010), 
quienes sostienen que el antropomorfismo es un pre-
cursor de las cogniciones sobre los estados mentales y 
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comportamientos de otras personas. Asimismo, Mar-
golin (2021) propone que los individuos busquen in-
formación sobre las “tendencias de los agentes en la 
toma de decisiones” cuando intentan comprender su 
comportamiento (p. 718). En línea con estos puntos de 
vista, la investigación neurológica muestra una “distin-
ción neurológica en el procesamiento de los aspectos 
físicos y sociales del mundo” (Urquiza-Haas y Kotrschal, 
2015: p. 169) y que las percepciones de que una enti-
dad es humana pueden estimular “circuitos cerebrales 
sociales” (Hortensius y Cross, 2018). En consecuencia, 
tiene sentido considerar el antropomorfismo de los 
robots como un precursor de la atribución de una per-
sonalidad específica a un robot: los humanos primero 
deciden si puede ser considerado como humano y, si 
este es el caso, pueden evaluarlo según sus relaciones 
con las personas. 

Varios autores también sugieren que el antropo-
morfismo precede a la atribución de un valor moral a 
una entidad. Haslam y Loughnan (2014) y Waytz, Gray, 
et al. (2010), por ejemplo, sugieren que el valor moral 
y la responsabilidad moral se atribuyen típicamente 
a entidades que son capaces de actuar y experimen-
tar, dos capacidades mentales esenciales de los seres 
humanos. La agencia (incluida la intencionalidad y la 
toma de decisiones autónoma) es crucial para la asig-
nación de responsabilidad moral, mientras que la ca-
pacidad de experimentar felicidad y dolor es esencial 
para la asignación de valores y derechos morales. En 
consecuencia, antropomorfizar al robot influye en si es 
considerado un agente moral (Sullins, 2006). Con base 
en la literatura, es plausible distinguir el antropomorfis-
mo (la atribución de capacidades mentales humanas a 
una entidad no humana) de las cogniciones anteriores 
(es decir, percepciones de forma y movimiento como 
humanas), así como de los conocimientos posteriores 
que se derivan de él (es decir, atribuciones de persona-
lidad y valor moral).

En comparación con otras conceptualizaciones 
del antropomorfismo, la que se desarrolla en este ar-

tículo está más centrada, lo cual es ventajoso por al 
menos dos razones. Primero, es más “adecuado”, lo 
que aumenta su valor heurístico y facilita futuras in-
vestigaciones en la IHR. Una definición adecuada no 
es ni demasiado estrecha ni demasiado amplia en su 
significado (Westermann, 2000). Una conceptualiza-
ción amplia del antropomorfismo corre el riesgo de 
subsumir diferentes tipos de conceptualizaciones, 
que potencialmente se influyen entre sí y forman un 
mecanismo causal, bajo un solo concepto. Esto pue-
de obstaculizar la investigación sobre la interacción de 
conceptos que merecen atención por derecho propio. 
Por el contrario, distinguir este concepto de sus posi-
bles precursores y consecuencias posibilita un análisis 
causal teóricamente sólido de las relaciones del antro-
pomorfismo con nociones relacionadas, no solo con 
las mencionadas anteriormente, sino con una amplia 
gama de precursores potenciales (por ejemplo, co-
nocimiento del agente provocado, motivación de la 
efectividad; como puede verse en Epley et al., 2007) y 
consecuencias (por ejemplo, la aceptación de robots; 
ver Duffy, 2003) que se discuten en la investigación 
de la IHR. Nuestra conceptualización más enfocada no 
solo facilita distinciones “verticales” a lo largo de la ca-
dena causal, sino también distinciones “horizontales” 
entre antropomorfismo y conceptos similares como 
animicidad (Scholl y Tremoulet, 2000) y presencia so-
cial (Biocca et al., 2003). Sin embargo, una discusión en 
profundidad de estas distinciones está más allá del al-
cance de este artículo porque requiere un análisis con-
ceptual elaborado de cada concepto similar.

En segundo lugar, una definición más centrada 
del antropomorfismo apoya una conceptualización 
“estable”, que reemplaza las definiciones dependientes 
del contexto. Se dice que es estable o duradera si puede 
utilizarse en diversas condiciones (McLeod y Pan, 2005). 
El antropomorfismo puede ocurrir en respuesta a 
una amplia gama de entidades (por ejemplo, objetos, 
animales, artefactos, fenómenos naturales). En la IHR, 
más específicamente, puede surgir en respuesta a una 
gran variedad de robots, incluidos los antropomórficos, 
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zoomórficos, caricaturizados y funcionales, así como los 
encarnados y no encarnados (Fong et al., 2003). 

Por tanto, una definición amplia de este concepto 
corre el riesgo de estipular criterios de antropomorfismo 
que solo son relevantes para un subconjunto de robots, 
con el resultado de que las respuestas antropomórficas 
no se pueden comparar entre modelos de robots. Por 
ejemplo, si la forma humana es un criterio (que lo sería 
en una definición amplia), los robots con y sin cuerpo 
difícilmente pueden compararse en su grado de 
antropomorfismo. Esto no significa que las características 
de los robots y las percepciones de dichas características 
deban descartarse porque solo sean relevantes en un 
subconjunto de contextos de la IHR. Más bien, se sugiere 
que estas características del robot y las percepciones 
correspondientes son predictoras del antropomorfismo 
que dependen del contexto. Tal como se define acá, 
por el contrario, el antropomorfismo es un fenómeno 
psicológico más general que puede surgir en una amplia 
gama de contextos de la IHR. Por lo tanto, una definición 
más centrada da cuenta de la generalidad del fenómeno, 
al tiempo que permite el estudio significativo de 
predictores dependientes del contexto que lo provocan.

Como se mencionó anteriormente, los académicos 
de la IHR no están completamente de acuerdo, en primer 
lugar, sobre si es mejor conceptualizar el antropomor-
fismo como unidimensional o multidimensional y, en 
segundo lugar, qué dimensiones debe incluir una con-
ceptualización multidimensional (Ruijten, 2018; Zhang 
et al., 2008). Entender un concepto como unidimensional 
implica que sus facetas se superponen en gran medida 
en su significado y, en consecuencia, que sus indicado-
res, estadísticamente hablando, dependen de un factor. 
Una visión multidimensional implica que las facetas del 
concepto tienen un significado (parcialmente) distinto y, 
en consecuencia, que sus indicadores dependen de múl-
tiples factores.

Conceptualizaciones unidimensionales 
frente a las multidimensionales del 

antropomorfismo

Con frecuencia se emplean conceptualizaciones 
unidimensionales del antropomorfismo (Barco et al., 
2020; Salem et al., 2013 Bartneck et al., 2009), dentro 
de las cuales destaca esta última. Las definiciones 
unidimensionales no son problemáticas per se si es-
tán arraigadas en una definición teórica precisa. Sin 
embargo, se parte de la idea de que es preferible una 
conceptualización multidimensional por dos razones. 
Primero, los humanos poseen una variedad de capa-
cidades mentales (por ejemplo, sentir y pensar) y es 
probable que hagan referencia a múltiples capacida-
des mentales y las diferencien entre sí al evaluar si un 
robot es humano. Por tanto, es plausible suponer que 
el antropomorfismo de los robots incluye facetas múl-
tiples y distintas. 

En segundo lugar, una conceptualización unidimen-
sional, que no permite facetas múltiples y distintas, co-
rre el riesgo de ser demasiado abstracta e imprecisa. En 
consecuencia, las conceptualizaciones unidimensiona-
les han provocado definiciones operativas discrepantes. 
Por ejemplo, Bartneck et al. (2009) utilizaron indicadores 
como humanlike, “realista” y “natural” para formar una 
medida unidimensional del antropomorfismo. Waytz, 
Morewedge et al. (2010) emplearon una serie de opera-
cionalizaciones unidimensionales diferentes, incluida la 
medida de un solo elemento que la computadora pare-
ce “comportarse como si tuviera sus propias creencias y 
deseos” (p. 414) y una medida unidimensional que cons-
ta de los tres indicadores de que un dispositivo tiene 
“mente propia”, “intenciones, libre albedrío, conciencia” 
y que parece “experimentar emociones” (p. 415). Una 
conceptualización multidimensional, por el contrario, 
puede aumentar la precisión conceptual. Al especificar 
subdimensiones más concretas y, por lo tanto, apoya 
una definición operativa más consistente y comparable 
de antropomorfismo.

Una conceptualización multidimensional frecuen-
temente empleada tiene sus raíces en el modelo dual 
de deshumanización de Haslam, que aborda porqué 
las personas niegan humanidad a otras personas o gru-
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pos sociales (Haslam, 2006; Haslam et al., 2009; Haslam 
y Loughnan, 2014). El modelo diferencia dos categorías 
de capacidades mentales que pueden atribuirse o no a 
otros: características exclusivamente humanas, que dis-
tinguen a los humanos de los animales y entidades no 
humanas (por ejemplo, refinamiento), y características 
que corresponden esencial o típicamente a la natura-
leza humana (por ejemplo, calidez interpersonal). La 
deshumanización ocurre cuando las personas perciben 
que los demás carecen de estas características (Haslam y 
Loughnan, 2014).

El modelo de deshumanización de Haslam (Haslam, 
2006; Haslam y Loughnan, 2014) es una base potencial-
mente útil para la conceptualización del antropomorfis-
mo en la IHR porque describe criterios mentales que los 
individuos pueden usar al evaluar la semejanza humana 
de un robot. En consecuencia, los investigadores de la 
IHR han postulado que el antropomorfismo de los ro-
bots incluye una dimensión “exclusivamente humana” y 
una “naturaleza humana” (Eyssel et al., 2010; Złotowski et 
al., 2014) y varios estudios de la IHR hacen referencia a 
esta distinción al medir el antropomorfismo (Eyssel et al., 
2011; Ferrari et al., 2016; Salem et al., 2013). 

Sin embargo, las características exclusivamente hu-
manas constituyen en sí mismas categorías mentales 
amplias, que abarcan una variedad de conceptos psico-
lógicos. Según Haslam (2006), la singularidad humana 
se refiere a la civilidad, el refinamiento, la sensibilidad 
moral, la racionalidad y la lógica y la madurez. La natu-
raleza humana se refiere a la capacidad de respuesta 
emocional, la calidez interpersonal, la apertura cogniti-
va, la agencia, la individualidad y la profundidad. Debido 
a esta amplitud conceptual, distinguir las características 
exclusivamente humanas como dimensiones constituti-
vas del antropomorfismo no aclara suficientemente su 
significado.

Una segunda conceptualización multidimensional 
del antropomorfismo tiene sus raíces en el trabajo de 
Gray, Gray y Wegner (2007) sobre la percepción mental. 
Proponen que las personas consideren dos facultades 

mentales al evaluar si otras entidades tienen mente: si 
la entidad puede actuar y decidir de forma autónoma 
(agencia) y si es sensible (experiencia). En consecuencia, 
los académicos de la IHR han argumentado que el antro-
pomorfismo de los robots es bidimensional que consta 
de agencia y experiencia (Hortensius y Cross, 2018; Zło-
towski et al., 2015). Los académicos han reconocido una 
superposición conceptual entre los marcos de Haslam y 
Gray et al. con características exclusivamente humanas 
que se mapean ampliamente en la agencia y las carac-
terísticas de la naturaleza humana en la experiencia 
(Hortensius y Cross, 2018; Złotowski et al., 2015). Sin em-
bargo, al igual que la distinción entre unicidad humana 
y naturaleza humana (Haslam, 2006), la distinción agen-
cia-experiencia da como resultado subdimensiones del 
antropomorfismo que son conceptualmente confusas. 
Además, si bien la distinción agencia-experiencia ha in-
fluido en las operacionalizaciones del antropomorfismo 
y la percepción mental en la IHR (por ejemplo, Ferrari et 
al., 2016; Fraune, 2020; Fraune et al., 2020; Trovato y Eys-
sel, 2017), aún no se ha convertido en un estándar teóri-
co establecido en esta interacción.

Actualmente, tanto las conceptualizaciones uni-
dimensionales como las multidimensionales del 
antropomorfismo en la IHR son ambiguas: las con-
ceptualizaciones unidimensionales no distinguen 
subdimensiones relevantes del antropomorfismo y 
las conceptualizaciones multidimensionales propo-
nen subdimensiones que no son del todo claras en 
sí mismas. En consecuencia, el antropomorfismo se 
ha operacionalizado de manera inconsistente en la 
IHR. En este contexto, proponemos que un conjunto 
de dimensiones centrales del antropomorfismo, que 
explican y complementan las principales en los mar-
cos existentes (Haslam y Loughnan, 2014; Gray et al., 
2007), pueden basarse en el marco de ToM. El princi-
pal supuesto del marco de ToM es que los humanos 
poseen una teoría ingenua de la mente, que propo-

Uso del marco ToM para especificar 
dimensiones del antropomorfismo
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ne una serie de facultades mentales que poseen las 
personas. (por ejemplo, sentir y pensar) y que puede 
usarse para predecir el comportamiento de los seres 
humanos (Bjorklund y Causey, 2018).

El marco de ToM se ha empleado principalmente 
en investigaciones sobre el desarrollo que investiga a 
qué edad los niños adquieren aspectos específicos de 
una ToM (Bjorklund y Causey, 2018). El marco también 
se ha mencionado en el contexto de la IHR. En estu-
dios orientados al diseño, los académicos han postu-
lado que los robots deberían estar equipados con una 
ToM para facilitar las interacciones sociales adecua-
das entre humanos y robots (Benninghoff et al., 2013; 
Scassellati, 2002). En la investigación centrada en el 
usuario, algunos académicos han notado una relación 
conceptual entre ToM y antropomorfismo. Stafford et 
al. (2014) postularon que “la teoría de la percepción 
mental está relacionada con el antropomorfismo, en 
el sentido de que las personas atribuyen capacidades 
mentales a personajes no humanos” (p. 20). Airenti 
(2018, p. 10) expresó una opinión similar: “En la atribu-
ción antropomórfica, los niños usan la misma teoría 
de las habilidades mentales que utilizan en interaccio-
nes con humanos”. 

Este autor descubrió que la semejanza humana 
efectivamente aumentaba el uso de ToM con robots. 
Más allá de la investigación de la IHR, Epley y Waytz 
(2010) señalan que la percepción mental es un proce-
so inferencial que “normalmente se denomina teoría 
de la mente” (p. 505). Los relatos anteriores indican 
que emplear ToM en interacciones humano-huma-
no (HHI) y antropomorfizar robots en IHR implica 
procesos relacionados, excepto que, en HHI, el otro 
es un humano y, en IHR, el otro es un robot. Sin em-
bargo, existe una diferencia adicional entre HHI y IHR, 
que es particularmente relevante en el contexto del 
antropomorfismo en IHR y es que este precede a la 
aplicación de la ToM, es decir, la explicación del com-
portamiento del robot sobre la base de capacidades 
mentales. Aplicar ToM para comprender el compor-
tamiento de un robot requiere que este sea primero 
(al menos en parte) antropomorfizado o, en la ter-

minología de Dennett (1987, 1988), que se adopte 
una postura intencional hacia el robot. Según Den-
nett (1987), primero hay que decidir tratar un objeto 
como un agente racional, antes de que se le puedan 
atribuir creencias y deseos. 

En consecuencia, Epley (2018) sostiene que “en lu-
gar de tratar a otras personas como objetos, en cam-
bio, atribuimos una mente a otra persona, completa 
con conceptos como intenciones, deseos, actitudes 
y creencias que pueden usarse para explicar su com-
portamiento” (pp. 592-593). Si bien las evaluaciones 
iniciales de las facultades mentales de los demás son 
relevantes en las interacciones humanas (por ejem-
plo, en interacciones con niños o personas con dis-
capacidades mentales), son esenciales en IHR porque 
los robots (sociales) difieren ampliamente en sus ca-
pacidades y en su similitud con los humanos (Fong et 
al., 2003).

El hecho de que el antropomorfismo preceda a 
la aplicación de la ToM aclara por qué este y la ToM 
implican subdimensiones correspondientes: la aplica-
ción de la ToM a un robot presupone lógicamente que 
este posee un conjunto específico de facultades men-
tales humanas: solo si el robot tiene estas facultades 
pueden basarse en ellas las explicaciones de su com-
portamiento. El antropomorfismo constituye así una 
cognición en la que un individuo evalúa si el robot po-
see las respectivas facultades mentales humanas y en 
qué medida. Cada evaluación de una facultad mental 
distinta constituye, a su vez, una dimensión del an-
tropomorfismo. En consecuencia, una inspección de 
los principales elementos de la ToM de las personas 
debería revelar las principales dimensiones del antro-
pomorfismo.

El modelo de ToM de Wellman (1990; véase tam-
bién Wellman y Bartsch, 1988) es particularmente 
adecuado para derivar las principales dimensiones 
del antropomorfismo porque analiza explícitamente 
las facultades mentales que comprende la teoría de la 
mente de las personas. En el centro del modelo está la 
noción de razonamiento de creencia-deseo: se supo-
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ne que las acciones de las personas están arraigadas 
en sus creencias y deseos. 

Las creencias constituyen el conocimiento de un 
individuo sobre el estado del mundo. Los deseos son 
lo que el individuo quiere o espera. Se supone que 
ambos predicen las intenciones de las personas y re-
flejan lo que pretenden o planean hacer. Las intencio-
nes, a su vez, se consideran el principal predictor de 
acciones: “Las intenciones son planes para hacer rea-
lidad ciertos deseos; las intenciones incorporan diver-
sas creencias a las acciones” (Wellman, 1990, p. 111). 

Las creencias y deseos de los individuos están in-
fluenciados por percepciones y emociones básicas y 
fisiológicos: se supone que las percepciones (como, 
ver, oír) informan a otros individuos sobre el mundo 
externo y forman la base de las creencias, mientras 
que las emociones y la fisiología básicas (por ejemplo, 
el hambre, el miedo) funcionan como un sistema in-
terno, fuente de información que predice los deseos.

El modelo de ToM de Wellman (1990) compren-
de dos conceptos adicionales: emociones cogniti-
vas y sensaciones. Sin embargo, ambos términos se 
superponen en gran medida con los discutidos an-
teriormente: las emociones cognitivas son un “con-
cepto intermedio entre la emoción y el pensamien-
to” (Wellman, 1990, p. 114), y las sensaciones pueden 
ubicarse entre la percepción y la fisiología (el papel 
de las sensaciones dentro del modelo no se explica 
en detalle). Por tanto, las dos nociones no parecen 
constituir facultades mentales distintas que puedan 
informar dimensiones del antropomorfismo. 

Al partir del modelo de ToM de Wellman (1990), 
se propone que el antropomorfismo de los robots in-
cluye cinco dimensiones que reflejan los principales 
componentes de la ToM de las personas. Los indivi-
duos atribuyen estas capacidades a los robots de una 
manera no binaria: evalúan hasta qué punto un robot 
posee esas capacidades. 

La primera dimensión es la atribución del pensa-
miento a un robot. Se utiliza el término pensamiento 
en lugar de creencias porque, como señala Wellman 
(1990), las creencias pertenecen al concepto más am-
plio de pensamiento y son producidas por procesos 
de pensamiento, como el razonamiento, el aprendiza-
je y la memoria. En consecuencia, se define el pensa-
miento como todos los procesos cognitivos de nivel 
superior (Blanchette y Richards, 2010) o todos los ti-
pos de procesamiento de información “conscientes y 
con esfuerzo” (Smith y DeCoster, 2000, p. 108) que im-
plican “la recuperación intencional de información ex-
plícita, reglas representadas simbólicamente (…) y su 
uso para guiar el procesamiento” (Smith y DeCoster, 
2000, p. 108). Cuando se atribuye el pensamiento a un 
robot, se cree que el hardware y el software del robot 
permiten algunas formas de procesos cognitivos su-
periores. El pensamiento es parte de conceptualiza-
ciones previas del antropomorfismo y la percepción 
mental: refleja aspectos de características exclusiva-
mente humanas en la teoría de la deshumanización 
(Haslam, 2006; Haslam et al., 2009) y de agencia en la 
teoría de la mente de Gray et al. (2007) percepción. La 
atribución del pensamiento (o procesos cognitivos de 
nivel superior) también se ha identificado previamen-
te como un aspecto del antropomorfismo en IHR (Du-
ffy, 2003; Fussell et al., 2008; Trovato y Eyssel, 2017).

Los conceptos de fisiología, emoción y sensación 
en el modelo de Wellman (1990) se resumen en la se-
gunda dimensión del antropomorfismo: la atribución 
de sentimiento a un robot. Los sentimientos son las 
experiencias individuales de cambios y reacciones 
corporales (LeDoux, 1999), como el hambre, la excita-
ción sexual y el dolor. Un aspecto importante del sen-
timiento es la experiencia de emociones como la ira, 
el miedo y la felicidad. Se sigue a Leventhal y Scherer 
(1987) quienes proponen que los sentimientos pue-
den ser provocados por procesos sensoriomotores, 
esquemáticos y conceptuales. 
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Los sentimientos pueden ser producidos por 
procesos que van desde lo automático y lo reflejo, 
que se corresponde con el concepto de sensaciones 
de Wellman (1990), hasta lo volitivo y reflexivo, que se 
corresponde con el concepto de emociones cognitivas 
de Wellman. Atribuir sentimientos a un robot no supone 
que este posea una fisiología humana. De manera similar 
a la atribución del pensamiento a un robot, refleja más 
bien la creencia de que el hardware y el software de un 
robot permiten experiencias subjetivas. La dimensión 
emocional del antropomorfismo refleja un aspecto de la 
naturaleza humana en la teoría de la deshumanización, 
es decir, emocionalidad (Haslam, 2006; Haslam et al., 
2009). Se corresponde estrechamente con la dimensión 
de la experiencia en la concepción de percepción mental 
de Gray et al. (2007). Además, varios académicos de la IHR 
han mencionado la atribución de emociones como un 
aspecto del antropomorfismo (Duffy, 2003; Fussell et al., 
2008; Lemaignan et al., 2014; Wang y Krumhuber, 2018).

La tercera dimensión del antropomorfismo es la 
atribución de percepción a un robot, lo que significa 
que este es capaz de sentir su entorno (en particular, 
visión, oído, tacto, gusto y olfato) e interpreta esta in-
formación. Una vez más, atribuir la percepción a un 
robot no supone una fisiología humana porque los 
sensores pueden emular los sentidos humanos. Sub-
sumimos la sensación bajo sentimiento en lugar de 
percepción porque la definición de Wellman se refiere 
a experiencias internas como mareos, náuseas y dolor. 
En consecuencia, postulamos que los sentimientos se 
refieren a la experiencia de estados internos, mientras 
que las percepciones se refieren a la experiencia de 
estímulos externos. 

Los académicos de la IHR no suelen identificar 
la percepción como una dimensión distinta del an-
tropomorfismo. Sin embargo, es relevante porque 
las percepciones son un aspecto esencial de la ToM. 
El marco y la aplicación de ToM a un robot suponen 
que este tiene al menos un acceso mínimo a su en-
torno. Además, los académicos han propuesto que los 
agentes artificiales, como los robots, deberían poder 

percibir su entorno para funcionar y ser considerados 
entidades sociales. Hubbard (2011) señala que "para 
ser una entidad viva de cualquier tipo, uno debe tener 
la capacidad de interactuar significativamente con el 
entorno recibiendo y decodificando entradas de su 
entorno y enviándole datos inteligibles" (p. 419). La 
investigación sobre robots sociales (es decir, los que 
emulan la sociabilidad con el fin de permitir relaciones 
sociales con los humanos) indica que los estos solo 
pueden cumplir funciones sociales si pueden percibir 
su entorno (social) (Breazeal, 2003; Fong et al., 2003).

La cuarta dimensión es la atribución de desear o 
querer a un robot. A esta facultad también se le ha de-
nominado motivación (Baumeister, 2016; Ryan y Deci, 
2000). Según Baumeister (2016), “es una condición de 
un organismo que incluye un sentido subjetivo (no 
necesariamente consciente) de desear algún cambio 
en uno mismo y/o medio ambiente” (p. 1). Atribuir 
deseo a un robot corresponde a creer que este posee 
necesidades y preferencias que desea gratificar. De-
sear (o querer) está estrechamente relacionado con la 
intención, como se indicó anteriormente y según lo 
elaborado por Wellman (1990, p. 110): “Uno puede te-
ner un deseo (un deseo, una esperanza, una fantasía) 
hacer algo, pero, a pesar de ello, nunca tiene la inten-
ción (planea, apunta, decide) de hacerlo”.

Los individuos pueden poseer una variedad de 
necesidades, pero pueden elegir cuáles intentan sa-
tisfacer y a través de qué medios. En consecuencia, los 
comportamientos de los individuos no están comple-
tamente determinados por sus deseos (y creencias) 
porque pueden elegir un curso de acción. Se han uti-
lizado diferentes términos para describir esta idea en 
el contexto de agentes artificiales, incluida la intencio-
nalidad (Bigman et al., 2019), el libre albedrío (Krauso-
vá y Hazan, 2013), la agencia (Himma, 2009) y la auto-
nomía (Beer et al., 2014). Usamos el término elección 
para describir la capacidad de elegir libremente entre 
múltiples cursos de acción, que es la quinta y última 
dimensión del antropomorfismo de los robots.
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Tanto el deseo como la elección constituyen ca-
racterísticas de la naturaleza humana en la teoría de la 
deshumanización (Haslam, 2006; Haslam et al., 2009). 
Además, el deseo refleja un aspecto de la experiencia 
y la elección, un aspecto de la agencia en la teoría de 
la percepción mental de Gray et al. (2007). Sin embar-
go, al igual que la percepción, el deseo y la elección no 
suelen identificarse como dimensiones distintas del 
antropomorfismo en la IHR. 

En resumen, de acuerdo con investigaciones pre-
vias y especialmente el marco de ToM de Wellman 
(1990), se propone que la antropomorfización de los 
robots consiste en atribuir cinco capacidades menta-
les humanas a un robot: pensar, sentir, percibir, desear 
y elegir. Dichas capacidades mentales constituyen an-
tropomorfismo robótico porque son parte integral de 
la explicación y predicción del comportamiento hu-
mano. 

En consecuencia, si alguna de las dimensiones no 
se incluyera en una definición de antropomorfismo 
robótico faltaría un punto de referencia crucial sobre 
la semejanza humana de una mente. Como la concep-
tualización que se presenta en este artículo explica las 
principales dimensiones del antropomorfismo repre-
senta una especificación de la postura intencional de 
Dennett (1987) y las ideas existentes del antropomor-
fismo (por ejemplo, Epley et al., 2007). Al especificar las 
principales dimensiones del antropomorfismo, en este 
artículo se mejora la precisión de la definición y dismi-
nuye la ambigüedad (McLeod y Pan, 2005). La repre-
sentación del antropomorfismo se ilustra en la Figura 
Nº1, mientras que la Tabla Nº1 detalla las ventajas de 
la perspectiva que se desarrolla en este artículo res-
pecto de enfoques anteriores. En la tabla se enumeran 
tres criterios principales de calidad de las definiciones 
(estabilidad, adecuación y precisión) y especifica: (a) 
problemas de conceptualizaciones existentes relacio-
nadas con estos criterios; (b) cómo la conceptualiza-
ción acá presentada aborda estos problemas; (c) y las 
ventajas de esta para futuras investigaciones.

La conceptualización del antropomorfismo que se 
hace en este texto puede impulsar la investigación en 
este campo y abrir múltiples direcciones para futuras 
investigaciones. En primer lugar, demarcar claramente 
los límites conceptuales del antropomorfismo simplifi-
ca la exploración de sus antecedentes y repercusiones. 
Este tipo de investigación no se limita al estudio de 
conceptos tradicionalmente asociados al antropomor-
fismo. Más bien, la perspectiva conceptual desarrolla-
da acá abre la puerta al estudio de diversos factores 
predictivos potenciales como la interacción con robots 
y las características del usuario, así como sus posibles 
consecuencias como la aceptación del robot y la for-
mación de relaciones con ellos. Además, debido a que 
tal conceptualización es multidimensional, permite 
investigar si dimensiones específicas del antropomor-
fismo responden de manera diferenciada a los factores 
predictivos, generan resultados diversos y cómo se re-
lacionan entre sí estas dimensiones.

En segundo lugar, esta conceptualización permite 
establecer distinciones claras entre el antropomorfis-
mo y conceptos afines que se estudian con frecuen-
cia en la IHR, como la animacidad (Scholl y Tremoulet, 
2000) y la presencia social (Biocca et al., 2003). Ello 
estimula la investigación sobre los roles diferenciales 
de estos conceptos en IHR. Estas distinciones ofrecen 
la posibilidad de investigar, por ejemplo, los efectos 
específicos de la morfología del robot en el antropo-
morfismo, la animacidad y la presencia social (Barco 
et al., 2020).

En tercer lugar, esta perspectiva del antropomorfis-
mo excluye las cogniciones ascendentes dependientes 
del contexto, en particular, las percepciones de las for-
mas, movimientos y comportamientos de los robots. 
Por tanto, puede aplicarse a una amplia gama de con-
textos de IHR, que abarcan diferentes tipos de robots 
desde antropomórficos hasta zoomorfos, caricaturiza-
dos y funcionales (Fong et al., 2003). Esta aplicación in-

Investigaciones futuras y limitaciones
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procesos conscientes y sin sentido pueden fomentar 
resultados diferentes sobre la semejanza humana de 
un robot (Banks, 2020; Echterhoff et al., 2006).

En segundo lugar, esta conceptualización del antro-
pomorfismo aún no se ha traducido en un instrumento 
de medición. Según el contexto de aplicación, pueden 
ser más adecuados diferentes modelos de medición: 
uno reflexivo implica que la variación del antropomor-
fismo crea variación en sus indicadores, que se supone 
que están altamente correlacionados (Coltman et al., 
2008). Un modelo de este tipo puede adecuarse en si-
tuaciones en las que los individuos hacen juicios rápidos 
e intuitivos sobre la semejanza humana de un robot (por 
ejemplo, cuando se evalúan robots que son muy pare-
cidos a los humanos o que no se parecen en nada a los 
humanos). Por el contrario, un modelo formativo impli-
ca que la variación en los indicadores, que no se supone 
que estén altamente correlacionados, crea variación en 
el antropomorfismo (Coltman et al., 2008). Un modelo 
de esta clase puede usarse cuando los individuos ana-
lizan gradualmente las capacidades de un robot (por 
ejemplo, al evaluar casos límite).

cluye robots con un diseño altamente antropomórfico 
(androides), así como unos diseños mínimamente an-
tropomórficos (robots industriales) en diversos esce-
narios de interacción (como juegos o colaboración con 
robots). Al mismo tiempo, la conceptualización desa-
rrollada puede ser complementada con cogniciones 
ascendentes dependientes del contexto para explorar 
procesos psicológicos idiosincrásicos. Por ejemplo, al 
estudiar robots humanoides, se puede investigar si la 
percepción de que el robot tiene una forma humana 
influye en el antropomorfismo.

Existen al menos tres limitaciones en esta concep-
tualización. Primero, supone que el antropomorfismo 
de los robots comprende cogniciones explícitas a las 
que los individuos pueden acceder conscientemente; 
por lo tanto, no cubre el antropomorfismo implícito 
(Urquiza-Haas y Kotrschal, 2015) o inconsciente (Kim 
y Sundar, 2012; Nass y Moon). Sin embargo, la pers-
pectiva que se muestra en este artículo es compati-
ble con la noción de que los procesos automáticos e 
inconscientes, así como los reflexivos y conscientes, 
pueden provocar antropomorfismo (Echterhoff et al., 
2006; Kim y Sundar, 2012). En consecuencia, puede 
usarse para complementar el marco CASA, que pos-
tula que las respuestas sociales a las máquinas resul-
tan de la activación inconsciente de guiones sociales 
(Nass y Moon, 2000). 

En línea con desarrollos más amplios recientes del 
marco CASA (Lombard y Xu, 2021), nuestra concep-
tualización se suma al especificar una ruta adicional 
(la atribución consciente o explícita de las capacida-
des mentales humanas) a través de la cual los robots 
pueden provocar el uso de las redes sociales, reglas 
y heurísticas. Esta ruta explícita puede volverse cada 
vez más importante en el futuro a medida que los 
robots adquieran sucesivamente características más 
parecidas a las humanas. De hecho, acá se sugiere 
que futuras investigaciones aborden cómo los proce-
sos conscientes y sin sentido producen antropomor-
fismo. Esto es particularmente relevante ya que los 
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Adaptación Criterio de calidad 
afectado

Problema (P), solución (S) y ventaja (V) para la 
investigación entre humanos y robots

Distinción de 
antropomorfismo 
de sus precursores

Estabilidad

P: Si una definición de antropomorfismo engloba la percepción de que un robot 
se mueve y se comporta como un humano, solo puede aplicarse razonablemente 
a robots cuyos movimientos y comportamientos se parezcan a los de los humanos, 
como NAO (Softbank), pero no a robots que se mueven como máquinas, como 
Cozmo (Digital Dream Labs), o animales., como el robot foca Paro (Sistema 
Inteligente). Por ejemplo, Zhang et al. (2008) proponen que el antropomorfismo 
incluye “manierismos y comportamientos perceptibles”, lo cual es un criterio que 
difícilmente puede aplicarse a un robot zoomórfico, como Paro.

S: La conceptualización propuesta del antropomorfismo se centra en las 
capacidades mentales y excluye la forma o el movimiento de los robots. Más bien, 
define explícitamente tales conceptos como precursores.

R: Esta conceptualización del antropomorfismo se puede aplicar a diferentes tipos 
de robots.

Distinción de 
antropomorfismo 

de sus 
consecuencias

Adecuación

P: Si se estudia un robot antropomórfico como Nao (Softbank) y una definición 
de antropomorfismo incluye tanto la atribución de capacidades mentales 
humanas como la de valor moral a un robot (por ejemplo, Kahn et al., 2007), las 
relaciones causales entre los dos conceptos pueden pasarse por alto. En ese caso, 
los investigadores pueden no considerar la posibilidad de que la atribución de las 
capacidades mentales humanas puede causar, más que ser parte de, la atribución 
de valor moral al robot.

S: La conceptualización del antropomorfismo acá desarrollada se centra en las 
capacidades mentales y no se refiere a la atribución de personalidad y valor moral 
a los robots. Define explícitamente tales conceptos como consecuencias del 
antropomorfismo.

R: Esta perspectiva estimula un pensamiento más matizado y centrado sobre las 
relaciones entre el antropomorfismo y sus consecuencias.

Tabla Nº 1. Resumen de las ventajas de una conceptualización más enfocada del antropomorfismo

Figura Nº 1. Conceptualización del antropomorfismo y distinción entre cogniciones 
ascendentes y descendentes

Fuente: Elaboración propia de los autores (2022).

Cognición ascendente

Informes descriptivos 
de la forma de un 

robot y movimiento.

Antropomorfismo

Atribución de capacidades 
mentales humanas a un 

robot.
- Pensamiento
- Sentimiento

- Percibir
- Deseando
- Eligiendo

Cognición descendente

Atribución de 
personalidad y valor 

moral a un robot.
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Distinción de 
antropomorfismo 

de conceptos
similares

Adecuación

P: Si una definición de antropomorfismo no se demarca claramente de conceptos 
similares, como presencia social y animacidad, se pueden pasar por alto diferencias 
importantes en las respuestas psicológicas a los robots. De manera similar, pueden 
pasarse por alto los efectos diferenciales del antropomorfismo y conceptos afines. 
Por ejemplo, el concepto de humanidad percibida de Ho y MacDorman (2010) 
incluye la distinción entre lo inanimado y lo vivo, lo cual crea una superposición 
conceptual con la animacidad y dificulta los análisis de los distintos efectos de los 
robots sociales sobre el antropomorfismo y la animacidad.

S: Al explicar el núcleo conceptual del antropomorfismo (y al especificar sus 
principales dimensiones), se facilita la distinción de este concepto con respecto a 
otros similares.

R: Se pueden estudiar los efectos diferenciales del antropomorfismo y conceptos 
afines sobre otros resultados.

Especificación 
de dimensiones

concretas de 
antropomorfismo

Precisión

P: Las definiciones existentes de antropomorfismo generalmente brindan 
una discusión abstracta del antropomorfismo que, a menudo, solo analiza 
superficialmente subdimensiones y/o solo listas. Ejemplos de subdimensiones 
como las expuestas por Bartneck et al. (2009) sostienen que “el antropomorfismo 
incluye la atribución de forma humana, características humanas y comportamiento 
humano a los robots” (p. 74). No obstante, sin especificar qué formas, características 
o comportamientos deben considerarse, y sin proporcionar una justificación teórica 
de cada aspecto del antropomorfismo, la conceptualización y operacionalización 
concretas se dejan a discreción de los investigadores y, por lo tanto, se pueden 
pasar por alto dimensiones cruciales.

S: La conceptualización desarrollada define cinco dimensiones principales del 
antropomorfismo, que reduce el margen de interpretación. Además, se proporciona 
una justificación teórica para las principales dimensiones del antropomorfismo 
robótico. Al utilizar la ToM como base, se establece que esta perspectiva del 
antropomorfismo es integral y refleja esas cinco capacidades mentales que 
se ha demostrado que son esenciales en la interpretación y predicción del 
comportamiento de los agentes humanos: es decir, pensar, sentir, percibir.

R: Se facilita una conceptualización y operacionalización más consistente y 
completa del antropomorfismo.

Fuente: Elaboración propia de los autores (2022).

En tercer lugar, es posible que sea necesario 
complementar una medida de antropomorfismo 
explícito con medidas implícitas en la IHR para obtener 
una comprensión integral del concepto. Los principales 
candidatos para evaluar el antropomorfismo implícito 
son las medidas indirectas de autoinforme (Kim y Sundar, 
2012) y las neurológicas (por ejemplo, Urquiza-Haas y 
Kotrschal, 2015), dada la evolución en la comprensión 
de los fundamentos neurológicos de la IHR, en general, 
y del antropomorfismo en particular (Hortensius y 
Cross, 2018; Urquiza-Haas y Kotrschal,2015). Se sostiene 

que la combinación de autoinforme indirecto y 
medidas neurológicas ayudará a comprender mejor el 
antropomorfismo.

En resumen, este estudio ha distinguido el 
antropomorfismo robótico de sus precursores y 
consecuencias y ha resaltado sus dimensiones centrales. 
En el contexto de avances importantes en la robótica 
social, esperamos que esta conceptualización ayude 
a aclarar qué es el antropomorfismo y qué no es. En 
última instancia, se intuye que esta perspectiva más 
centrada agudizará y sistematizará los estudios en IHR 

Tabla Nº 1. Resumen de las ventajas de una conceptualización más enfocada del antropomorfismo
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Se considera que la conceptualización del antropo-
morfismo desarrollada en este artículo es una condición 
suficiente, aunque no necesaria, para la aplicación de 
la ToM en un robot. La antropomorfización (es decir, la 
atribución explícita de capacidades mentales humanas 
a un robot) facilita la aplicación de la ToM a dicho robot. 
Sin embargo, la aplicación de ToM a un robot no supone 
que las capacidades mentales humanas se hayan atri-
buido explícitamente al robot, ya que los procesos im-
plícitos pueden provocar ToM (véase el apartado sobre 
investigaciones futuras y limitaciones).
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