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«robdtica blanda - bio-inspirado «exploracién «investigacién basada en la prdctica «investigacién a través del disefio - estética

La existencia humana estd profundamente imbricada
y, a la vez, conectada con el entorno natural y los seres
vivos. En el arte, el disefio y la arquitectura, esto se
refleja en el concepto transhistérico de biomorfismo,
que alude a la preferencia o el interés por formas
orgdnicas y realistas que evocan la naturaleza y los
organismos naturales.

Este zoom.able quiere transmitir la nocién del
biomorfismo blando como paradigma de disefo
alternativo para la robdtica blanda (robots fabricados
con materiales maleables y eldsticos). Los trabajos
anteriores sobre robdética blanda se han centrado
principalmente en la tecnologia y en mejorar las
capacidades de los robots, imitando la fisiologia y las
operaciones mecdnicas de los organismos naturales
blandos. El biomorfismo blando, en cambio, pretende
adoptar una perspectiva diferente que facilite una
reorientacién de los intereses de este campo.

La nocién de biomorfismo blando se basa en
cuestionarse qué ocurre cuando se enfatiza y realza

la estética intrinsecamente orgdnica de los robots
blandos, mediante la incorporacién de formas, colores,
texturas y patrones de origen biolégico. El biomorfismo
blando difiere de otros enfoques de diseno bioinspirados
utilizados en robdtica, ya que evita la réplica exacta

de las caracteristicas morfoldgicas de un organismo
concreto, favoreciendo en su lugar una seleccién

de similitudes visuales y hdpticas, idiosincrdsicas o
generales, con organismos naturales. En vez de intentar
engafar a los usuarios haciéndoles creer que un robot
estd vivo, se busca incorporar elementos biomérficos
para promover la conexién y la empatia entre humanos
y mdquinas.

Al parecer reales, pero sin ser familiares, los disefios
de robots biomdrficos blandos podrian facilitar unas
relaciones mds abiertas y negociables entre humanos
y robots no inspiradas en la interaccién entre humanos
ni en las interacciones con animales y mascotas
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domésticas. Las motivaciones artisticas que subyacen
al biomorfismo blando también incluyen una reflexién
critica sobre los limites entre la naturaleza, la tecnologia
y sus usos y significados culturales.

Este proyecto basado en la prdctica relne diferentes
enfoques procedentes de nuestras disciplinas
particulares como son la robdtica blanda, la ingenieria
mecdnica, la interaccién humano-robot, la prdctica
artistica y la investigacion en disefo. Inicialmente,
intentamos desentrafiar y poner en prdctica el
biomorfismo blando mediante la construccién de

una serie de prototipos materiales y objetos de
comportamiento accionado. Los potenciales de
interaccién de estos prototipos biomérficos blandos se
analizaron posteriormente en un estudio de interaccidon
fisica entre humanos y robots (Christiansen et al., 2023).

Este zoom.able se centra especificamente en articular
la materialidad blanda y el cardcter biomorfoldgico de
los prototipos como base para la percepcién sensorial,
abriendo la posibilidad de diversas sensaciones
corporales y diferentes formas de conocimiento
encarnado. Mientras que el movimiento, la percepcién
y la cognicién artificial son aspectos esenciales de la
tecnologia robdética y su estética en general, nuestro
trabajo propone cdémo los propios materiales blandos
tienen el potencial de generar sus propias formas y
relaciones cuando se integran en la robdtica. Ademads,
investigamos la estética de los robots biomédrficos
blandos empleando fotografias de nuestros prototipos
fisicos y descripciones textuales de sus inspiraciones
biomadrficas como entradas para el software de
generaciéon de imdagenes mediante |A. Los resultados,
presentados conjuntamente en la ultima capa del
zoom.able, sugieren conexiones con la red de la vida y
cuestionan de forma autorreflexiva la cosificacion y
remediacion de las cualidades biomérficas en el espacio
virtual latente de la cultura visual global.
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