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This paper describes the realization of two experiments that affect the
potential importance of random phenomena in the processes of artificial
life. The first experiment was carried on a robot which is implemented to
conduct a random walk. The second experiment consists of a choreographed
cell where each individual interacts randomly.
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ALEATORIEDAD Y ! NTRODUCCION

EMERGENCIA El presente texto describe la realizacion de dos experimentos que
inciden en la importancia que pueden tener los fenémenos aleatorios
en los procesos de vida artificial. El primer experimento se desarrolla
sobre un robot al cual se le implementa una conducta para caminar de
forma aleatoria. EI segundo experimento consiste en una coreografia
celular donde cada individuo interacciona en su entorno de forma
aleatoria.

2 EXPERIMENTACION

El proposito del trabajo es realizar unos experimentos, los cuales se basaran en
fendmenos puramente aleatorios. Estos seran tratados tanto sobre un Unico individuo como sobre
un colectivo.

2.1 EXPERIENCIAS CON EL ROBOT IDARBOT

He implementado dos conductas en el robot Idarbot. EI experimento reside en la
observacién de las dos conductas para obtener unas conclusiones de lo “vivo” y lo “inteligente”
que aparenta ser.

2.1.1 CONDUCTA ALEATORIA OMNIDIRECIONAL
Idarbot posee 7 fusiones basicas.

|- Permanecer parado

2- Caminar rectilineamente a velocidad media
3- Caminar rectilineamente a alta velocidad.
4- Girar sobre su propio eje a izquierda

5- Girar sobre su propio eje a derecha

6- Girar a velocidad a izquierda

7- Girar a velocidad a derecha

Cada décima de segundo el robot decide cual de las opciones elegir entre las siete
anteriores, seglin una funcién de probabilidad uniforme. Es decir, todas las opciones tienen la
misma probabilidad de ser elegidas. Es una eleccion similar a la que realizariamos si lanzaramos
un dado de 7 caras.

En su conducta he observado lo siguiente. Su andar es caético, no tiene determinacion,
aun asfi es una conducta que ha hecho reflexionar a los observadores. La gente se pregunta
;Por qué se para? ;Por qué decide cambiar de direccion? Todos intentan dar una respuesta a
su pregunta. Tras una observacidon mas prolongada, se dan cuenta de que las respuestas que
han propuesto no son coherentes con la conducta de Idarbot. En general, nadie se da cuenta de
que se trata de una conducta totalmente aleatoria. Intentan buscar una “inteligencia interactiva”
donde no la hay.
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2.2 COREOGRAFIAS CELULARES

La idea consiste en utilizar un grupo de personas para que actien como si fueran
robots. La metodologia de funcionamiento es la siguiente: Con un sistema de audio se emite una
clagueta que marque el sincronismo de actuacion para todas las personas—robot. Estas iran
ejecutando en cada golpe de claqueta la orden que corresponda seglin una conducta simple.

2.2.1 CONDUCTAS ALEATORIAS

Un grupo de personas se moveran en el espacio seglin una conducta aleatoria, pero en la
que predomine el movimiento hacia delante. Si existe algin obstaculo en la direccion seleccionada,
entonces la persona permanecera inmavil para evitar colisiones. Asi, en cada golpe de claqueta se
seleccionara una direccion aleatoriamente y se dara un paso en la direccién seleccionada si no hay
obstaculo. Y se repetira el ciclo iterativamente.

Para elegir la direccion a seguir ésta se distribuird en ocho direcciones radiales separadas
un angulo de 45°. Cada persona dispondra de dos dados. Cada vez que suene la clagueta haré un
lanzamiento de los dados y seleccionara la direccién en funcién del resultado del lanzamiento. Si
no hay obstaculo en la direccion seleccionada por los dados, daran un paso en esa direccion, de
lo contrario permaneceran inmoviles. La funcién de distribucion se realiza de la siguiente manera.
Cada persona-robot dispondra de un vaso de plastico con dos dados. Y en el fondo del vaso una
cartulina que contiene una rosa de los vientos ( que indica la direccién a seguir en funcion del
resultado de los dados).

En cada golpe de claqueta, cada persona hara un lanzamiento de dados, Realizara
la lectura de éstos y obtendra como resultado la direccién que debe tomar en funciéon de la
distribucion que indica la rosa de los vientos, Si saliera el 6, 7 0 el 8, se tomaria la direccién norte,
es decir, hacia delante, si saliera el 3 se tomaria la direccion oeste o giro de 90° hacia la izquierda,
y asf sucesivamente.

Si saliera el 6, 7 0 el 8 se tomaria la direccion norte, es decir, hacia adelante. Si saliera 3
se tomaria la direccion oeste o giro de 900, y asi sucesivamente.

En la tabla se representa la probabilidad que tiene de salir cada una de las direcciones.
Puede calcularse facilmente que la probabilidad de que salga una direccién con componente norte
es decir NW, N 6 NS (hacia adelante) es superior al 83%. Mientras que salga una direccién con
componente sur es del 5,4%.

OBSERVACIONES:

Mi hipétesis inicial era la de que finalmente los robots acabarian por organizarse de algin
modo. En concreto, suponia que terminarian caminando cerrando mas o menos un circulo. Al
inicio de uno de los experimentos, se pudo observar durante un breve momento una organizacion
de ese tipo, pero se desvanecio rapidamente y no se volvio a observar nada mas.

Otra experiencia igual a la anterior, pero con un mapeo diferente, es la que se presenta
a continuacion. En este caso, la rosa de los vientos utilizada es mucho mas direccional. Es decir,
presenta un gran probabilidad de que salgan direcciones hacia delante (con componente norte),
ninguna hacia detras (con componente sur) y una baja probabilidad con tendencias hacia los
lados. La figura utilizada es la siguiente y en la tabla se representan las probabilidades que tiene de
elegirse cada una de las direcciones.

En este caso, los robot-personas tienden a caminar rectilineamente hasta encontrar
un obstaculo. Una vez blogqueados ante el obstaculo, tienden a permanecer un buen rato en la
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misma situacion, puesto que han de esperar a que se produzca una direccion lateral, que es poco
probable.

Observaciones: En este caso no lancé ninguna hipotesis, no me imaginaba lo que podria surgir de
este experimento. Mas bien, crefa que no habria ningln resultado interesante.

Se observan dos situaciones particulares en esta experiencia.

La primera de las propiedades observadas es la siguiente: los robots quedan blogqueados
en la periferia del recinto seglin una distribucién uniforme. Tienden a parecer un conjunto de
moscas situadas en las paredes de una habitacién. Permanecen inmdviles, hasta que en un
momento determinado comienzan a volar por la habitacion.

La segunda propiedad se da cuando los robots quedan blogueados unos sobre los
otros. Los primeros quedan bloqueados por la pared y lateralmente por sus compafieros. Llegan
mas robots haciendo que el grupo aumente en nimero y el bloqueo sea aun mayor. Se aglutinan
todos los robots en una esquina del recinto. Esta situacion tarda mucho mas tiempo que la
anterior en desbloguearse, puesto que para desbloguearse los robots que estan situados en el
interior del grupo deben de desbloquearse previamente de los Gltimos robots que ha llegado.

Esta segunda conducta recuerda a las bandadas de murciélagos. Legan en bandada
a una pared, se posan unos encima de otros, permanecen en esta situacion un tiempo, y a
continuacion la bandada vuela hacia otro lado para repetirse el ciclo.

3 CONCLUSIONES

Lo aleatorio puede entenderse en términos de oportunidad. En ese sentido, la ilusion de
vida en un instante determinado no es mas que la percepcion de una conjuncion casual segin
la cual, para un instante y condiciones determinadas, hay algo que encaja, una oportunidad
aprovechada. La certeza de ese encaje, para nosotros como observadores, puede ser la
sensacion fugaz de que podemos comprender por qué el autémata ha realizado un movimiento
determinado y no otro. Entonces, consideraremos que ha actuado de forma inteligente, porque
para nosotros hay una relacion causa-efecto en su actuar. ;No es lo mismo entre nosotros?

Cuando Idarbot caminaba y de repente se detenia la gente se preguntaba ;Por qué se
detiene? , Cuando giraba al llegar a las proximidades de una pared decian jAh, ha girado para
evitas la colisionj Lo cierto es que Idarbot no posee percepcion por lo que no puede interactuar
con nada. Se trata Unicamente de una maquina de caminar aleatoriamente. Y es esto, lo aleatorio,
cuando tiene éxito, lo que genera la ilusion de vida, de inteligencia. Podemos deducir esto de las
preguntas y afirmaciones que se hacia la gente con respecto a su conducta. Generaba interés y
empatia hacia él, y hacfa que los demas se pusieran en su lugar.

Otra curiosidad a destacar es la siguiente. Realicé una encuesta informal a diferentes
grupos de personas sobre Idarbot. Les mostré las tres conductas que tiene programadas: Aleatoria
uniforme, aleatoria no uniforme y la conducta secuencial. A continuacion les lance dos preguntas
;Cual de las tres conductas os parece que genera mas ilusiéon de vida? ;Qué conducta os parece
que es mas inteligente?

Ante la primera pregunta, casi todos optaban por alguna de las dos primeras conductas.
Las respuestas me parecieron comprensibles. Las dos primeras conductas creaban un caminar
con gracia, con descansos, con dudas, con vida. En cambio, la tercera conducta era una serie de
movimientos secuenciales que se repetian ciclicamente.






