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RESUMEN

La robdtica social es considerada una tecnologia emergente en el contexto educativo. Esta investigacion tiene por objeto
conocer las percepciones de las personas mayores sobre el uso de los robots sociales en su formacioén a través de la musica
y el movimiento. Para ello, se disefié una secuencia de actividades con el robot social Pepper, el cual ejercié de monitor
asistente en una clase de ejercicio fisico. En el estudio, con un disefio mixto y enfoque descriptivo-inferencial, participaron 41
personas mayores que acuden semanalmente a actividades formativas en un Centro de Dia. Con esta muestra de
conveniencia se utilizé una versién adaptada de un cuestionario previamente validado, asi como tres grupos de discusion,
todo ello basado en el marco conceptual de la Unified Theory of Acceptance and Use of Technology (UTAUT). Los resultados
apuntan hacia valoraciones favorables en cuanto al uso de Pepper con fines educativos, destacando la importancia de incluir
musica en esta formacion. Este trabajo puede contribuir a comprender mejor cémo perciben las personas mayores el uso de
los robots sociales con el fin de implicarlas en su disefio y desarrollo basados en Inteligencia Artificial y obtener, asi, beneficios
potenciales para su formacion integral.

ABSTRACT

Social robotics is considered an emerging technology in the educational context. This research aims to understand the
perceptions of older people on the use of social robots in their education through music and movement. To this end, a sequence
of activities was designed with the social robot Pepper, which acted as an assistant monitor in a physical exercise class. The
study, with a mixed design and a descriptive and inferential approach, involved 41 elderly people who attend weekly training
activities at a Day Centre. Data were collected with this convenience sample using an adapted version of a previously validated
questionnaire, as well as three focus groups, all based on the conceptual framework of the Unified Theory of Acceptance and
Use of Technology (UTAUT). The results point to favourable evaluations regarding the use of Pepper for educational purposes,
highlighting the importance of including music in this training. This work can contribute to a better understanding of how older
people perceive the use of social robots in order to involve them in their design and development based on Atrtificial Intelligence
and thus obtain potential benefits for holistic education.
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1. Introduccion

Los robots sociales son aquellos que interactian como iguales o comparieros respecto
a los humanos, incluso en el ambito emocional, y tienen un aspecto humanoide (Eyssel,
2022). Hay diversos modelos de robots sociales, de entre los cuales destacamos el robot
Pepper (Pandey & Gelin, 2018). Este tiene un tamano y caracterizacion gestual muy
préximos a los de una persona y se ha utilizado con diversas finalidades, incluida la
formativa (Tanaka et al., 2015).

En el ambito educativo, las posibilidades de los robots sociales son diversas: TDAH
(Amato et al., 2021), Ensefianza Superior (Guggemos et al., 2020), entornos virtuales
(Shahab et al., 2022) o Musica (Song et al., 2023), entre otras. En este ultimo caso, se
aborda como los robots sociales pueden tener un impacto positivo en el rendimiento de los
nifios en el aprendizaje de instrumentos musicales utilizando un rol de tutor no evaluador.
En el caso de las personas mayores, el uso mayoritario es el de asistencia (Bradwell et al.,
2021), y el potencial se adentra en el terreno de la formacion integral no formal y el
desarrollo de habilidades. Ahora bien, como apuntan Smakman et al. (2021), hay aspectos
de tipo ético que deben ser tenidos en cuenta a la hora de utilizar este tipo de tecnologia.

Por otro lado, varios estudios han subrayado la importancia de analizar la opinién de
los usuarios sobre los robots sociales, en este caso las personas mayores, destacando la
necesidad de implicarlos en el proceso de disefio y desarrollo para abordar sus necesidades
y preferencias especificas (Sawik et al., 2023; Sgraa et al., 2023). Por otro lado, diversos
estudios han analizado la percepcion de otros colectivos hacia los robots sociales. Los mas
numerosos son aquellos donde han participado nifios de forma unica (Ching-Ching et al.,
2017; Fortunati et al., 2015), con alguna excepcidn, donde se comparan con otros colectivos,
como en el caso de Burdett et al. (2022), donde participaron nifios y adultos britanicos. Otros
colectivos estudiados son los profesores (Ceha et al., 2022) o futuros educadores de nifios
con discapacidad (Conti et al., 2017), entre otros.

En general, las investigaciones sobre la percepcidén de las personas sobre los robots
sociales son bastante numerosas y con una trayectoria de anos en el ambito de la salud,
como asi se constata en el estudio de Tinker y Lansley (2005), que puede considerarse
precursor del uso de robots asistenciales. En otros ambitos, como el musical, las
investigaciones son muy reducidas. Podemos citar, como ejemplo, el trabajo de Shahab et
al. (2022) donde utilizan un robot social, aunque virtual y no real; el trabajo de Song et al.
(2023) donde concluye que los robots con rol de no evaluador son beneficiosos para el
rendimiento de los nifios en el aprendizaje de instrumentos musicales; o los estudios de
Taheri et al. (2019; 2021) sobre el uso de robots sociales por parte de nifios con TEA.

En cuanto al uso concreto de Pepper para la formacion vinculada a la Mdusica, la
literatura es practicamente nula, como asi se constaté en un trabajo previo donde se realiz
una revision sistematica, no solo del uso de Pepper, sino de cualquier robot social en la
formacion musical (Martinez-Roig et al., 2023). En contextos referidos al colectivo de las
personas mayores no se encontro ningun estudio. Debido a ello, se ha querido tomar como
punto de partida esta laguna vy, asi pues, considerando este y el resto de antecedentes, se
ha disefiado la presente investigacion a partir de la siguiente pregunta: ¢ Cual es la opinién
de las personas mayores acerca del uso del robot social Pepper en las clases de
movimiento y musica?
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2. Metodologia

2.1. Objetivo

El objetivo principal de la investigacion es analizar la percepcion y actitudes de las
personas mayores respecto al uso del robot Pepper como monitor asistente en clases de
movimiento y musica.

2.2. Enfoque

La presente investigacion adopta un enfoque metodolégico de caracter ex post facto,
primario (Everitt & Hothorn, 2011), mixto, transversal y descriptivo-inferencial (Hernandez-
Sampieri & Mendoza, 2018). Especialmente se ha utilizado un enfoque mixto, tal y como se
ha utilizado en investigaciones anteriores en este campo (Bradwell et al., 2021; Pino et al.,
2015).

2.3. Participantes

Se aplicé un muestreo no probabilistico (por conveniencia) al censo de usuarios de
2024 de un Centro de Dia de una pequefa localidad de la provincia de Alicante para
personas mayores que asisten regularmente a sesiones formativas. La muestra final ha
estado conformada por 41 participantes, la cual representa de manera integral la poblacion
total. Esta inclusividad en la seleccion de la muestra permite capturar una variedad de
perspectivas y opiniones, maximizando la representatividad de los resultados obtenidos.

En cuanto al género, se identific6 una composicién predominante de género femenino
entre los participantes, con las mujeres constituyendo el 88.1% del total, en contraste con
el 11.9% de participacion masculina. Respecto a la distribucién de edades, se extendié
desde los 59 hasta los 85 afios, con una edad media de 71.24 afios y una desviacion
estandar de 5.92 anos. La mediana se establecié en 70 afios, sugiriendo que la mayor parte
de los participantes se agrupa alrededor de esta edad.

2.4. Instrumentos

El cuestionario es una de las técnicas de recogida de informacién que se ha utilizado.
El marco conceptual en el que se ha basado dicho cuestionario es el modelo Unified Theory
of Acceptance and Use of Technology (UTAUT) desarrollado por Venkatesh et al. (2003).
Se trata de un marco tedrico desarrollado para comprender mejor la aceptacion y el uso de
la tecnologia. Se diferencia de modelos anteriores, como el TAM (Technology Acceptance
Model), al integrar elementos de diversas teorias de aceptacion de tecnologia en un unico
modelo (Garcia de Blanes et al., 2022). EI UTAUT identifica cuatro constructos clave que
influyen directamente en la intencidén de uso y el uso efectivo de una tecnologia: Expectativa
de Rendimiento, Expectativa de Esfuerzo, Influencia Social y Condiciones Facilitadoras.
Dichos constructos utilizados, su definicion y los items para operacionalizarlos en este
estudio se encuentran en la Tabla 1.

Pixel-Bit. Revista de Medios y Educacion, 70, XX-XX | 2024 | https://doi.org/10.12795/pixelbit.104621 PAGINA | 3



https://doi.org/10.12795/pixelbit.104621

Se ha utilizado el cuestionario de Guggemos et al. (2020) basado en el UTAUT y se ha
adaptado a las caracteristicas de nuestro estudio, ya que el original se daba en un contexto
de un curso de escritura académica. La adaptacion ha consistido en afiadir 5 items (1-5)
autoidentificativos sobre las competencias en el manejo de dispositivos tecnoldgicos y
preferencias en torno a la musica. El cuestionario final esta conformado por 28 items donde
hay 23 items referidos al modelo UTAUT (ver Tabla 1). Todos ellos se valoran en una escala
categorizada de escala Likert de cinco puntos, que va de 1 ("totalmente en desacuerdo") a
5 ("totalmente de acuerdo"). Previamente a los mismos se formulan 3 items dicotémicos:
dos sociodemograficos (sexo, edad) y uno de conocimiento previo de Pepper. Para el
calculo de la fiabilidad y la consistencia interna del cuestionario se ha utilizado el coeficiente
alfa de Cronbach (Cronbach & Shavelson, 2004) y se ha obtenido un valor de .969, lo cual
indica un nivel excepcionalmente alto de consistencia interna entre los elementos del
cuestionario (Peterson, 1994). De igual manera, el analisis de fiabilidad de las dimensiones
del cuestionario reveld altos niveles de consistencia interna, con coeficientes alfa de
Cronbach que varian de .831 para "Expectativa de esfuerzo" (3 items) a .929 para
"Expectativa de rendimiento" (7 items), indicando excelente fiabilidad. Las dimensiones
"Influencia social" y "Condiciones facilitadoras" también mostraron altas fiabilidades con
alfas de .926 (3 items) y .927 (10 items) respectivamente. Estos resultados confirman la
idoneidad del instrumento para evaluar de manera fiable los correspondientes indicadores.

Se ha utilizado, asimismo, la técnica de grupo de discusion con una muestra por
conveniencia del total de participantes. Cada participante se ha identificado con la
nomenclatura GXPY (X=n° grupo (1-3); Y=n° participante en el grupo (1-4).

Tabla 1

Constructos del modelo UTAUT en relacion a los items utilizados en el cuestionario

items
Denominacion Definicion relacionados en el
cuestionario

Expectativa de Se define como el grado en que el uso de una

o tecnologia proporcionara beneficios a los consumidores 6-12
rendimiento . . .
a la hora de realizar determinadas actividades.
Expectativa de Es el grado de facilidad asociado al uso de la 13-15
esfuerzo tecnologia por parte de los consumidores.
Es el grado en que los consumidores perciben que
Influencia otras personas importantes (por ejemplo, familiares y 16-18
social amigos) creen que deberian utilizar una tecnologia
determinada.
- Se refieren a la percepcioén de los consumidores sobre
Condiciones

los recursos y el apoyo disponibles para realizar un 19-28

facilitadoras .
comportamiento.

Fuente: elaboracion propia a partir de Guggemos et al., 2020.
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2.5. Procedimiento

La participacién fue voluntaria y se ha contado con la aprobacién por parte del Comité
de Etica de la Universidad de Alicante. Se realizé en enero de 2024 una sesion formativa
con Pepper para tres grupos. Pepper era quien se dirigia verbalmente a los participantes;
al mismo tiempo, mostraba en su tableta imagenes de como era el desarrollo de cada
ejercicio, que se presentaba sin y con musica. Al final, los participantes completaban el
cuestionario impreso, después de dar el consentimiento expreso. Ademas, 4 personas de
cada grupo, una vez acabado el cuestionario, pasaban a una sala privada para participar
en el grupo de discusion.

Los resultados de los respectivos cuestionarios se volcaron en cuestionarios
electrénicos generados con Qualtrics. Desde ahi, se analizaron los resultados cuantitativos.
En cuanto a los discursos de los grupos de discusién, se utilizé un software especifico para
transcribirlos y, posteriormente, se realizé una codificaciéon directa deductiva a partir de los
cuatro bloques de dialogo coincidentes con los indicadores del modelo UTAUT.

3. Analisis y resultados

3.1. Datos identificativos sobre conocimientos previos y preferencias

Se aplicé una escala Likert (5 puntos) para medir el grado de acuerdo respecto a la
habilidad para usar dispositivos moviles, ordenadores y tabletas (items 1-3), asi como el
gusto por la musica y los ejercicios de movimiento acompafados de musica (items 4-5).
Ademas, se indagd sobre el conocimiento previo de robots humanoides como Pepper
(si/no). Los hallazgos revelan una notable discrepancia en la autopercepcion de habilidades
digitales. Mientras que una proporcion sustancial de los participantes afirmé tener un alto
grado de competencia en el uso de teléfonos moviles, con un 35.71% totalmente de acuerdo
(puntuacién de 5 en la escala Likert) y solo un 11.90% en desacuerdo (puntuacién de 1), la
confianza en el uso de ordenadores y tabletas fue significativamente menor. Una mayoria
(57.14%) se manifesté en desacuerdo con su capacidad para usar tanto ordenadores como
tabletas.

Contrastando con la competencia tecnoldgica, la inclinacion hacia la musica fue
predominantemente positiva, con un 83.33% de los participantes mostrando un total
acuerdo con su gusto por la musica. De manera similar, la preferencia por realizar ejercicios
de movimiento con musica también obtuvo una respuesta mayoritariamente favorable, con
un 76.19% expresando un completo acuerdo. Por otro lado, al explorar la familiaridad con
la robdtica social, un 90.48% de los encuestados indicd no conocer robots como Pepper
antes del estudio, mientras que un 9.52% si tenia conocimiento previo.

3.2. Expectativa de Rendimiento (ER)

En el cuestionario aparecen 7 items para valorar el grado en que se percibe que el uso
de una tecnologia proporcionara beneficios a los consumidores a la hora de realizar
determinadas actividades (ver Fig. 1). A los items El robot hace las clases interesantes (6)
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y He disfrutado del robot cuando hablaba (11), se afiaden otros que es necesario destacar.
Respecto al item 7 (Es bueno utilizar el robot para realizar estas clases), un porcentaje
significativo, representado por el 34.1%, manifiesta una fuerte inclinacion positiva al afirmar
estar muy de acuerdo con la idoneidad de emplear el robot en el contexto de las clases. Por
otro lado, un segmento considerable, con un 22%, adopta una posicién neutra, indicando
que no expresan ni rechazo ni aceptacion particular hacia la utilizacion del robot para la
realizacion de las actividades. En contraste, se evidencian respuestas divergentes entre
aquellos que se muestran en desacuerdo o muy en desacuerdo. El 17.1% de los
participantes sostiene una perspectiva negativa, indicando desacuerdo o fuerte desacuerdo
con la idoneidad del uso del robot en este contexto especifico.

Figura 1

Resultados referidos al constructo Expectativas de Rendimiento

Expectativas de Rendimiento

Nivel de Respuesta
I 1. Totalmente en desacuerdo
mmm 2. En desacuerdo
mmm 3. Ni de acuerdo ni en desacuerdo
i 4. De acuerdo
5. Totalmente de acuerdo

100
80

60

40 { :
0
6 7 8 9 10 11 12

ftem

Porcentaje

o

A su vez, al preguntar por el item 9 (Ha sido beneficiosa la clase con el robot), se
observa una tendencia positiva en la mayoria de los participantes mayores. Un significativo
48.8% de los encuestados manifiesta una valoracibn muy positiva, indicando que
consideran beneficiosas las clases con la presencia del robot. Un 24.4% sostiene una
posicién intermedia, calificando la utilidad de las clases con el robot con un nivel de acuerdo
moderado.

Asimismo, un 22% de los participantes adopta una postura mas neutral, expresando
una percepcion ni favorable ni desfavorable sobre el beneficio de las clases con Pepper.
Atendiendo a los items sobre la inclusion de la musica en las clases, He disfrutado del robot
cuando se oia la musica (10), los datos revelan una distribucién variada de respuestas por
parte de los participantes. Un notable 48.8% de los encuestados manifiesta un alto nivel de
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disfrute, indicando que experimentaron una conexion positiva con el robot cuando se oia la
musica durante las clases. Un 22.0% de los participantes expresé un nivel de disfrute
intermedio, lo que sugiere que algunos participantes experimentaron una conexién
moderada con el robot durante la reproduccion musical. Mientras tanto, un 17.1% de los
encuestados reporta un nivel de disfrute mas bajo, indicando una conexion limitada o menos
intensa con el robot en situaciones en las que la musica estaba presente.

En la misma linea, sobre el item 12 (El robot puede ser bueno para aprender musica),
un 12.2% de los encuestados muestra una inclinaciéon baja, indicando una percepcion
menos favorable sobre la capacidad del robot para ser beneficioso en el aprendizaje musical.
En contraste, el 43.9% de los participantes manifiesta una percepcion alta, sugiriendo una
fuerte creencia en la eficacia del robot para facilitar el aprendizaje de musica. Ademas, un
17.1% de los encuestados expresa una opinion moderada, indicando una percepcion
favorable, aunque con ciertas reservas. Sin embargo, en cuanto a items como Creo que
utilizaria el robot para ofras actividades diarias (8), los datos revelan una diversidad de
respuestas. Un 29.3% de los encuestados muestra una baja inclinacion a incorporar el robot
en sus actividades cotidianas, indicando una baja disposicion para utilizar el robot en
contextos mas alla de las clases de musica y movimiento.

Por otro lado, un 34.1% de los participantes expresa una disposiciéon moderada,
sugiriendo una inclinacién hacia la integracion del robot en sus rutinas diarias, pero con
ciertas reservas. Ademas, el 19.5% de los encuestados muestra una disposicion mas alta,
indicando una mayor probabilidad de utilizar el robot para actividades diarias adicionales.

3.3. Expectativa de Esfuerzo

Mediante 3 items se evalud el grado de facilidad asociado al uso de la tecnologia por
parte de los participantes (ver Fig. 2). En cuanto al item Ha sido facil trabajar con el robot
(14), mas de la mitad de los participantes (53.7%) percibieron facilidad en la interaccion,
reflejando una experiencia positiva. Sin embargo, un pequefio porcentaje (7.3%)
experimento dificultades. Las respuestas moderadas e intermedias representaron el 19.5%
y 14.6%, respectivamente.
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Figura 2

Resultados referidos al constructo Expectativas de Esfuerzo

Expectativas de Esfuerzo
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En relacién al item Es sencillo adaptarse al robot (13), se evidencian diferentes
percepciones entre los participantes. Un 12.2% tuvo dificultades de adaptacion, mientras
que un 43.9% se adaptd facilmente. Un 19.5% indic6 una adaptacion moderada, lo que
subraya la variedad de experiencias en este aspecto. Finalmente, el item sobre la facilidad
de uso del robot (15) mostrd que un 31.7% de los encuestados encontraron facil su uso,
contrastando con el 14.6% que enfrentd dificultades. Las percepciones moderadas e
intermedias fueron reportadas por el 22.0% y 31.7%, respectivamente. Estos resultados
reflejan la diversidad de percepciones de los participantes hacia la adaptacién y utilizacién
del robot en sus clases de musica y movimiento.

3.4. Influencia social

Se utilizaron 3 items para valorar el grado en que los participantes perciben que otras
personas importantes (por ejemplo, familiares y amigos) creen que deberian utilizar una
tecnologia determinada (ver Fig. 3). Ejemplos a destacar seria Mi familia vera bien que
haya usado el robot (16). Una mayoria del 58.5% percibié una alta aceptacién familiar,
mientras que un 17.1% mostré una aceptacion moderada. Un 9.52% expresé baja
aceptacién, seguido por un 11.9% y 4.9% con inclinaciones intermedias y altas,
respectivamente.
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Figura 3

Resultados referidos al constructo Influencia Social

Influencia Social
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Respecto a la percepcién de la aceptacion por parte de los amigos (17) respecto al uso
del robot, se evidencian diferentes perspectivas entre los participantes. Un 59.2% percibié
una fuerte aceptacion, indicando una perspectiva positiva. Un 14.3% presenté una
aceptacién moderada. Las inclinaciones bajas, intermedias y altas se repartieron en 4.7%,
11.9% y 9.5%, respectivamente. Finalmente, respecto a compartir la clase con el robot (18),
un 61.9% tuvo una percepcién muy positiva. Un 11.9% tuvo una experiencia moderada, y
los porcentajes de inclinaciones bajas, intermedias y altas fueron del 4.76%, 9.52% y 11.9%,
respectivamente.

3.5. Condiciones Facilitadoras para el uso de Pepper

Para evaluar la percepcion de los consumidores sobre los recursos y el apoyo
disponibles para realizar un comportamiento, se utilizaron nueve items (ver Fig. 4). Junto a
items como El robot me ha gustado (20), He estado bien con el robot en clase (21), Sé lo
suficiente del robot para utilizarlo bien (22), Creo que el robot podria adaptarse a lo que
necesito (24), Creo que el robot me ayudaria cuando lo necesitara (25), Me ha gustado
hacer cosas con el robot (26) y El robot me parece divertido (28), cabe destacar el item Es
una buena idea utilizar el robot para clases de musica y movimiento (19). Un 43.9% mostré
una fuerte aceptacion, seguido de un 17.1% con aceptacion moderada. Las inclinaciones
intermedias, altas y bajas fueron del 14.6%, 14.6% y 7.3%, respectivamente.

En la misma linea en cuanto a la disposicion a utilizar Pepper en futuras clases de
musica y movimiento (23), el 29.3% de los participantes indica una fuerte inclinacion,
sugiriendo una alta probabilidad de utilizar el robot en el futuro. El 29.3% manifiesta una
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inclinacion moderada, indicando ciertas reservas o neutralidad respecto a la futura
utilizacion del robot. El 19.5%, el 12.2%, y el 9.8% indican inclinaciones bajas, intermedias
y altas hacia la futura utilizacién del robot, respectivamente.

Figura 4

Resultados referidos al constructo Condiciones Facilitadoras

Condiciones Facilitadoras
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En cuanto a la percepcion sobre la facilidad de adaptacion al robot para participar en
actividades relacionadas con la musica (27), se observa una distribucion diversa en las
respuestas de los participantes. Un 7.3% se mostré poco dispuesto, un 17.1% manifesto
ciertas reservas, un 34.1% indic6 una inclinacion moderada y un 29.3% una alta propension,
reflejando una confianza significativa en la habilidad de aprender rapidamente a utilizar el
robot en actividades relacionadas con la musica.

3.6. Calculo de medias y estimacion por intervalo

Para comprender de manera integral las actitudes y percepciones hacia la percepcién
del uso de Pepper, tambén se ha optado por calcular las medias y la estimacién por intervalo
de confianza al 95%. Este enfoque estadistico permite, no solo identificar tendencias
centrales en las respuestas de los participantes, sino también evaluar la precision vy
fiabilidad de estas tendencias dentro del contexto de la muestra estudiada. Asi, los
resultados destacan percepciones positivas en las dimensiones de Expectativas de
Rendimiento, Esfuerzo, Influencia Social y Condiciones Facilitadoras, reflejando una actitud
generalmente favorable hacia su adopcion. Las expectativas de rendimiento, con medias
entre 2.83 y 4.17, subrayan la confianza en la tecnologia para mejorar el desempefio en
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tareas especificas, aunque algunos items sugieren reservas en ciertos aspectos del
rendimiento. Las expectativas de esfuerzo, con medias de 3.32 a 4.07, muestran una
anticipacion de integracion sencilla de la tecnologia en la cotidianidad. La influencia social,
con medias de 3.93 a 4.22, enfatiza el rol crucial del entorno social en la formacion de
actitudes positivas hacia la tecnologia. Finalmente, las condiciones facilitadoras, con
medias de 2.78 a 4.37, indican una percepciéon favorable sobre el soporte y recursos
disponibles para la adopcion tecnolégica, aunque se identifican areas de mejora en el
soporte ofrecido.

Tabla 2

Medias y estimacion por intervalo (elaboracion propia)

IC95% IC 95%

Item Media Inferior Superior
EXPECTATIVA DE_REND 1 3,78 3,4 4,16
EXPECTATIVA_DE_REND_2 3,49 3,05 3,92
EXPECTATIVA_DE_REND 3 2,83 2,37 3,29
EXPECTATIVA_DE_REND 4 417 3,87 4,47
EXPECTATIVA_DE_REND 5 4,05 3,69 4,41
EXPECTATIVA_DE_REND_6 4,02 3,65 4,4
EXPECTATIVA_DE_REND 7 3,76 3,31 4,2
EXPECTATIVA_DE_ESFUE_1 3,73 3,29 4,18
EXPECTATIVA_DE_ESFUE 2 4,07 3,68 4,47
EXPECTATIVA_DE_ESFUE_3 3,32 2,86 3,78
INFLUENCIA_SOCIAL_1 3,93 3,47 4,38
INFLUENCIA_SOCIAL_2 412 3,72 4,52
INFLUENCIA_SOCIAL_3 4,22 3,84 4,6
CONDICIONES_FACILITA_1 3,76 3,33 4,18
CONDICIONES _FACILITA 2 4,17 3,81 4,53
CONDICIONES_FACILITA_3 4,37 4,03 4,7
CONDICIONES_FACILITA 4 2,78 2,33 3,24
CONDICIONES_FACILITA_5 3,22 2,75 3,69
CONDICIONES_FACILITA 6 3,12 2,61 3,63
CONDICIONES_FACILITA_7 3,46 3,05 3,88
CONDICIONES_FACILITA 8 3,88 3,5 4,25
CONDICIONES_FACILITA 9 3,39 2,99 3,79
CONDICIONES _FACILITA_10 4,37 4,12 4,61

3.7. Diferencias en cuanto al género

En el analisis de las respuestas al cuestionario, se buscé identificar diferencias
significativas en las percepciones entre los participantes de género masculino y femenino.
Debido a la ausencia de diferencias significativas en la mayoria de los items evaluados, se
ha considerado a hombres y mujeres como un Unico grupo para el analisis general. Para
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ello, se empled la prueba de Mann-Whitney U, adecuada para comparar distribuciones en
datos ordinales, como las respuestas proporcionadas en escalas Likert.

Los resultados del analisis revelan que, de todas las preguntas evaluadas, solo se
encontré una diferencia estadisticamente significativa entre hombres y mujeres en la
pregunta relacionada con "Es una buena idea utilizar el robot para clases de musica y
movimiento" (U=41.0, p=0.037594), lo que indica una variacién en las respuestas entre los
geéneros para este item especifico. Estas estadisticas sugieren que, en general, las mujeres
dieron puntuaciones mas altas en este item comparado con los hombres. La mediana de
las respuestas de las mujeres es 4, lo que indica que la mayoria calificd esta condicion
positivamente, mientras que la mediana de los hombres es 2, reflejando una percepcién
menos favorable.

Sin embargo, para el resto de los items del cuestionario, las diferencias entre las
respuestas de hombres y mujeres no alcanzaron significacion estadistica, con valores de p
superiores al umbral de .05. Esto sugiere que, en general, no existen diferencias marcadas
por sexo en la percepcidn y experiencia de los participantes respecto al robot social Pepper.

3.8. Relacion de la musica en el uso de Pepper

Se decide analizar la asociacion entre las variables independientes “Gusto por la
musica” y “Gusto por hacer ejercicio con musica” con el resto de variables de la escala,
utilizando el Coeficiente de contingencia. En el caso de la variable “Gusto por la musica” y
su asociacion con el constructo Influencia Social, se obtienen valores moderadamente
fuertes (C=.505, p=.16; C=.480, p=.036 y C=.490, p=.014, respectivamente), indicando que
la influencia social puede desempefar un papel relevante en las respuestas proporcionadas
por los participantes en el estudio. De la misma manera, se observa un valor
moderadamente fuerte en uno de los items del constructo “Condiciones facilitadoras”,
concretamente en el disfrute de haber hecho cosas con el robot (C=.595; p=.01) y en la
diversién percibida hacia el robot (C=.719; p=.00).

En cuanto a la variable “Gusto por hacer ejercicio con musica”, su asociacion con la
capacidad del robot para hacer las clases interesantes, dentro del constructo Expectativas
de rendimiento, indica una asociacion moderada entre las variables, sugiriendo que hay
una relacion estadisticamente significativa y moderadamente fuerte, aunque no tan fuerte
como en otros casos (C=.447, p=.011). También encontramos valores significativos en la
variable asociada al disfrute con el robot cuando este habla (C=.064; p=.017), asi como
cuando se les pregunta por si consideran al robot bueno para aprender musica (C=.648;
p=.016), ambas con valores considerablemente fuertes. Por su parte, dentro del constructo
Condiciones facilitadoras, dos items relativos al gusto por el robot y el disfrute de hacer
cosas con el robot, muestran valores moderadamente fuertes (C=.535, p=.012). El item
relativo a la diversion con el robot también se encuentra asociado a la variable
independiente, pero con una intensidad algo menor al resto de items de su constructo
(C=.394; p=.000).
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3.9. Resultados cualitativos sobre el uso de Pepper

Las aportaciones de los participantes en los tres grupos de discusion arrojaron luz en
torno a las percepciones registradas de forma cuantitativa. Asi por ejemplo, en cuanto al
constructo referido a Expectativa de Rendimiento, los participantes expresaron diversas
opiniones sobre el rendimiento esperado de Pepper en las sesiones, destacando tanto
aspectos positivos como negativos. En cuanto a los aspectos positivos, la percepcién
general acerca de Pepper fue notablemente positiva, resaltando su potencial como
compania y soporte emocional. Los participantes valoraron la capacidad de interaccién del
robot, sugiriendo que podria servir como un sustituto de interaccion humana en ciertos
contextos, como en el cuidado de personas mayores. La posibilidad de que Pepper ofrezca
conversacion, entretenimiento, e incluso aviso en situaciones de emergencia, fue
considerada extremadamente util:

G1P4 “Este robot, como es también divertido, en residencias con gente mayor se reirian, y cuando te
ries estas sano. Seria muy positivo”.

Sin embargo, algunos participantes sefialaron limitaciones en la velocidad de respuesta
de Pepper, la expresividad y la claridad de su voz, lo cual podria afectar la experiencia de
interaccion. Estas criticas apuntan hacia areas de mejora en la programacion y el disefio
de robots sociales para hacer su comunicacion mas efectiva y natural:

G2P3 “Todas esas expresiones del humano que no tiene el robot son las que nos resultan
incomodas”

Respecto a la Expectativa de Esfuerzo, algunos participantes expresaron
preocupaciones sobre la curva de aprendizaje y la adaptacion al robot. Mientras que
algunos lo compararon con familiarizarse con un nuevo electrodoméstico, otros
mencionaron barreras linglisticas y técnicas, como la dificultad para entender al robot y la
esperanza de que tuviera una pantalla mas grande y realizara mas movimientos. Estas
preocupaciones subrayan la importancia de disefiar robots sociales que sean intuitivos y
accesibles para usuarios de todas las edades y capacidades:

G1P3 “Yo soy extranjera... El robot no lo entiendo bien, hay personas que pueden hacer mejor la tarea...
Puede ser util pero la interaccion es distinta... Es una maquina”

En cuanto a la Influencia Social, los participantes mencionaron el impacto positivo que
Pepper podria tener en familiares con discapacidades o dificultades de comunicacion,
indicando un reconocimiento del valor social y emocional de la interaccion con el robot. Este
aspecto sugiere que, mas alla de la funcionalidad, la presencia de robots sociales puede
tener un efecto significativo en el bienestar emocional de los usuarios y sus familias:

12NY “Yo tengo a mi hermano que no puede hablar... Pero si Pepper le cantase una cancion o le hablase,
él se alegraria... Le pareceria muy bien”

G2P1 “Mi hija lo veria bien... No aprendo porque no quiero”
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Por ultimo, respecto a las Condiciones Facilitadoras, la necesidad de tiempo vy
formacion adecuada para comprender y interactuar efectivamente con Pepper fue un tema
recurrente. Los participantes subrayaron la importancia de sesiones formativas suficientes
y adaptadas a las necesidades individuales para evitar frustraciones y maximizar el
potencial del robot. Esto indica la necesidad de considerar el soporte y la formacién como
componentes esenciales al introducir tecnologias robodticas en contextos educativos y
terapéuticos:

G2P3 “Para que no sea frustrante, tienen que estar adaptados a las necesidades y a lo que pedimos en
el dia a dia”

4. Discusion y conclusiones

A partir de la pregunta de investigacién centrada en las percepciones por parte de
personas mayores del robot humanoide Pepper en clases de movimiento y musica, se ha
comprobado que el modelo UTAUT ofrece un marco robusto para explorar, no solo las
percepciones individuales sobre la utilidad y facilidad de uso de Pepper, sino también cédmo
la influencia del entorno social y las condiciones de soporte pueden facilitar o impedir su
aceptacion y uso efectivo, tal y como apuntan Guggemos et al. (2020). En este caso, este
enfoque ayuda a identificar medidas especificas para mejorar, en este caso, la adopcion de
tecnologias innovadoras en contextos formativos dirigidos a poblaciones mayores,
enfatizando la importancia de un soporte adecuado y la creaciéon de un entorno social
positivo que aliente su uso. Concurrimos con varios estudios que han subrayado la
importancia de comprender lo que los mayores quieren de los robots sociales, como es el
caso de Sgraa et al. (2023), destacando la necesidad de implicarlos en el proceso de disefio
y desarrollo para abordar sus necesidades y preferencias especificas.

Asi, la expectativa de rendimiento puede verse influenciada por la percepciéon de que
el uso de Pepper contribuirda a mejorar su bienestar fisico y cognitivo, en linea con otros
estudios aunque de otros colectivos: Burdett y Nakawake (2022) —nifios/as y adultos—,
Ching-Ching et al. (2017) —nifio/as—, Ceha et al. (2022) —profesorado— o Conti et al. (2017)
—profesionales educadores—. La expectativa de esfuerzo es particularmente relevante,
dado que las tecnologias complejas pueden ser desalentadoras para esta poblacién,
circunstancia que no se ha producido en consonancia a otros estudios (Ceha et al., 2022).
Por ello, la interfaz intuitiva y la capacidad de interaccion natural de Pepper son aspectos
cruciales para su aceptacion, tal y como apunta Conti et al. (2017) sobre robots al cuidado
de nifios. La influencia social juega un papel importante, ya que las personas mayores
pueden verse motivadas a usar Pepper si observan que sus pares lo hacen y lo
recomiendan. En este sentido, destaca el factor social que apunta Eyssel (2022). Ademas,
el apoyo de familiares y cuidadores es fundamental para fomentar su uso. Por ultimo, las
condiciones facilitadoras, como la disponibilidad de ayuda técnica y la adaptacion del
entorno para el uso del robot, son determinantes para la integracién exitosa de Pepper en
las actividades diarias de las personas mayores.

Los resultados de los grupos de discusion revelan una percepcion mixta sobre la
implementacién de Pepper, perspectiva coincidente con Sawik et al. (2023). Mientras que
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los aspectos positivos destacan su potencial para mejorar el bienestar y ofrecer compaiia,
los negativos resaltan areas de mejora en la comunicacion y la interaccién. Las expectativas
de esfuerzo, la influencia social y las condiciones facilitadoras subrayan la importancia de
un diseno y una implementacion cuidadosos para garantizar la aceptacion y el éxito de los
robots sociales en entornos educativos y terapéuticos.

Nuestro estudio no esta exento de limitaciones. La sesion de trabajo con Pepper solo
durdé 45 minutos. Con este tiempo, es posible que los participantes no hayan tenido
suficiente tiempo para constatar las posibilidades de Pepper. Ademas, hemos utilizado los
resultados de forma descriptiva en cuanto a percepciones, sin ahondar suficientemente en
valores predictores. Por todo ello, no podemos generalizar los resultados obtenidos. Ahora
bien, cabe sefalar que hemos querido completar los resultados cuantitativos con resultados
cualitativos, lo cual ofrece una mayor profundizaciéon en el conocimiento del tema. Por otro
lado, los constructos del modelo UTAUT tienen un alcance propio y no se cubren otros
aspectos que podrian ser interesantes, como la ansiedad que puede producir una nueva
tecnologia, o la comparacion con otros tipos de asistencia en ambientes formativos en torno
a la musica y el movimiento.

En cuanto a trabajos futuros, cabe indicar que la literatura cientifica en torno al tema
abordado no es amplia, por lo que esta es una via prometedora para futuras investigaciones,
en linea a la aportacion de Amato et al. (2021) sobre robdética social e Inteligencia Artificial.
Asimismo, desarrollar un marco formativo de mayor duracioén, asi como una muestra mas
amplia y diversa enriqueceria los resultados.
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