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La aceptación de la navegación social de robots (SRN) en 
entornos reales sigue siendo poco comprendida, 
especialmente considerando diferencias culturales, 
contextuales y de diseño del robot.

Analizar cómo distintos factores socio-técnicos influyen en 
la aceptación social de la navegación autónoma de robots 
en entornos compartidos, mediante estudios de caso en 
Ecuador y Reino Unido.

▪ La aceptación de la navegación social depende del contexto socio-técnico. Se requieren trayectorias 
suaves, velocidades adaptativas y respeto al espacio personal para mejorar la experiencia humano-robot.

Implementar y evaluar cualitativamente un mismo algoritmo de navegación social en dos robots diferentes, 
desplegados en escenarios reales de oficina y pasillos en dos contextos socio-técnicos distintos.

Los participantes percibieron 
los robots como seguros y 
cómodos, aunque la velocidad, 
apariencia, distancia 
interpersonal y movimientos 
bruscos afectaron 
significativamente la confianza 
y aceptación.
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