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Resumen

Introduccién: La robética industrial ha experimentado un crecimiento exponencial en las
altimas décadas, transformando los procesos productivos en diversos sectores. Objetivo: La
presente investigacion tiene como propdsito analizar la produccion cientifica sobre robdtica
industrial y su impacto en la innovacion y el aumento de la productividad en el contexto de la
Industria 4.0, mediante un estudio bibliométrico de publicaciones indexadas en Scopus entre
1985y 2024. Metodologia: Se cont6 con un disefio metodolégico de tipo documental, donde la
revision de la literatura se desarrollé en dos fases, la primera: anélisis bibliométrico de la
categoria “robética industrial” y la segunda, establecer los resultados de mayor impacto.
Resultados: Se evidencia que, aunque los avances tecnolégicos ofrecen mejoras significativas
en la gestion de recursos y la productividad, también enfrentan retos y desafios en su
implementaciéon debido a los altos costos y la complejidad técnica. Conclusiones: Las
proyecciones sugieren que las tecnologias emergentes aumentaran su adopcién en los
proximos afios, facilitando la trazabilidad y seguridad en la cadena de suministros. los
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estudios muestran que, la adopcién de estas innovaciones representa un paso de suma
importancia hacia una industria més eficiente y sostenible, aunque requiere estrategias
inclusivas para superar las barreras actuales.

Palabras clave: robética industrial; innovacién; productividad; produccién cientifica; procesos
productivos; tecnologias emergentes; industria 4.0; sostenible.

Abstract

Introduction: Industrial robotics has experienced exponential growth in recent decades,
transforming production processes across various sectors. Objective: This research aims to
analyze the scientific output on industrial robotics and its impact on innovation and
productivity growth within the context of Industry 4.0, through a bibliometric study of
publications indexed in Scopus between 1985 and 2024. Methodology: A documentary
research design was used, with the literature review carried out in two phases: first, a
bibliometric analysis of the “industrial robotics” category, and second, the identification of the
most impactful results. Results: It is evident that, although technological advances offer
significant improvements in resource management and productivity, they also face challenges
in their implementation due to high costs and technical complexity. Conclusions: Projections
suggest that emerging technologies will increase their adoption in the coming years,
facilitating traceability and security within supply chains. Studies show that the adoption of
these innovations represents a crucial step toward a more efficient and sustainable industry,
although inclusive strategies are required to overcome current barriers.

Keywords: industrial robotics; innovation; productivity; scientific production; production
processes; emerging technologies; Industry 4.0; sustainability.

1. Introduccion

En las tltimas décadas del Siglo XXy las iniciales del Siglo XXI, a escala mundial, la tecnologia
ha adquirido un desarrollo exponencial, transformando diversos procesos en numerosos
sectores. La Inteligencia Artificial (IA), el Internet de las Cosas (IoT), la automatizacién, la
robética, la impresion 3D y el Big Data son algunas de las tecnologias mayormente utilizadas
en diversos tipos de industria, las cuales, como manifiestan Maier (2017), McKinsey Global
Institute (2020), Echeverria y Gémez (2024), se clasifican de acuerdo a:

- Al sector econémico al que pertenecen, tales como la Industria alimentaria, Industria
textil, Industria quimica, Industria sidertargica, Industria militar, Industria cementera,
Industria turistica, Industria forestal, Industria automovilistica;

- Al tipo de productos que fabrican, asi se tiene la Industria de bienes de produccién,
Industria de bienes de capital, Industria de bienes de consumo, Industria de equipo,
Industria de base, o;

- Al proceso que realizan, por lo que se cuenta con la industria extractiva, Industria
manufacturera, Industria energética.

La cuarta revolucion industrial, también conocida como la Industria 4.0, estd innovando
extremadamente la forma en que las industrias accionan y compiten en el mercado. De acuerdo
con Aripin et al. (2019) la industria 4.0 se caracteriza por la combinacién de tecnologias
avanzadas entre las que se cuentan la inteligencia artificial (IA), el internet de las cosas (IoT),
la big data, la robdtica, entre otras que, prometen mejorar la eficiencia, la calidad y la
sostenibilidad de las empresas, ademéds de generar nuevas oportunidades de produccion.
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Entre los factores tecnolégicos antes mencionados, la robédtica industrial es conceptualizada
por los autores Crandall et al. (2005), como el uso de dispositivos mecanicos programables
capacitados para realizar una variedad de tareas, desde la manipulacién de materiales hasta
la soldadura y el ensamblaje, ha demostrado ser un motor de innovaciéon y crecimiento en la
industria.

A medida que la tecnologia contintia avanzando, se puede esperar ver una adopcién atn
mayor de robots en diversos sectores (Fern et al., 2011), pues su integracion en las lineas de
produccién de las industrias ha revolucionado la manera en que se fabrican productos. Es asi
como desde la automatizaciéon de tareas repetitivas hasta la ejecuciéon de sistemas de
produccién la robética ha demostrado ser una herramienta invaluable para aumentar la
eficiencia, la calidad y la productividad (Jian et al., 2000).

Desde la perspectiva histérica, se podrian resumir las posturas de algunos autores, entre ellos
Craig (1986); Critchlow (1985); Cugy y Page (1984), quienes manifiestan que los origenes de la
robética industrial se remontan a mediados del siglo XX, con la creacién del primer brazo
robético programable por George Devol y Joseph Engelberger. Desde entonces, la tecnologia
ha evolucionado rdpidamente, impulsada por avances en microelectrénica, informatica y
materiales. Sin embargo, dicho término no fue acufiado por los autores antes mencionado, sino
por Isaac Asimov (1942), quien la definié como la ciencia que estudia a los robots. El cual
también manifesto las tres leyes de la robética.

Sintetizando la historicidad de la robética, se pueden tomar los aportes de Sadik y Urban,
(2017), los cuales presentan una breve e importante resefia:

- Primera generaciéon (1960-1970): Surgimiento de los primeros robots industriales,
grandes y pesados, disefiados para tareas repetitivas en entornos controlados.

- Segunda generacion (1970-1980): Desarrollo de robots més versatiles y programables,
con mayor capacidad de movimiento y sensores.

- Tercera generacion (1980-presente): Integracion de tecnologias como la vision artificial,
la inteligencia artificial y el aprendizaje automatico, permitiendo a los robots realizar
tareas mds complejas y adaptarse a entornos cambiantes.

- Cuarta generacion (presente y futuro): Los robots colaborativos (cobots) y los sistemas
auténomos estan revolucionando la industria, trabajando de forma segura junto a los
humanos y tomando decisiones de manera independiente.

Todas estas generaciones y grandes avances han hecho de la robética industrial un campo
emergente por su cardcter multidisciplinario, el cual se nutre de diversas teorfas y modelos
para su desarrollo. Entre ellos, se tienen:

A. El modelo de la cinematica y dindmica de robots, la cual tiene como proposito estudiar
la geometria del movimiento de los robots y las relaciones entre las posiciones,
velocidades y aceleraciones de los eslabones y las articulaciones. Y la dindmica, que
analiza las fuerzas y los momentos en los que acttan los robots (Craig, 1986). Todo ello
con la firme intencion de posibilitar una eficiencia y productividad sin complicaciones
en el sector industrial.

B. El modelo de Control de Robots de Spong et al. (2020) enumera tres tipos de control de
robots:
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- El control clasico utiliza técnicas de control PID y otras estrategias para controlar
la posicién, velocidad y fuerza de los robots.

- El control moderno que emplea modelos mateméticos mas complejos y técnicas
de control 6ptimo para obtener un mejor desempefio y;

- El control adaptativo que permite que los robots ajusten sus parametros de
control en tiempo real para adaptarse a cambios en el entorno o en la carga.

C. El modelo de la percepcion y sensoérica de Corke (2017), propone una visioén artificial
que permite a los robots "ver" su entorno y tomar decisiones basadas en la informacién
visual. Los sensores de fuerza que proporcionan informacién sobre las fuerzas que
acttian sobre el robot, lo que es fundamental para tareas como el ensamblaje y la
manipulacién de objetos deformables y otros sensores, tactiles, de proximidad, etc.,
que proporcionan informacién adicional sobre el entorno.

D. Por otro lado, el modelo de la planificacion de trayectorias y movimiento sefialado por
LaValle (2006), incluye la planificacién de trayectorias, la cual determina la secuencia
de movimientos que debe realizar el robot para alcanzar un objetivo; y la planificaciéon
de movimiento, con la cual se consideran las restricciones fisicas del robot y del entorno
para generar movimientos suaves y eficientes.

E. Por su parte el modelo de aprendizaje automatico y Robética de Sutton y Barto (2018),
incluye el aprendizaje por refuerzo, permite a los robots aprender a realizar tareas a
través de la interacciéon con su entorno; El aprendizaje profundo, utiliza redes
neuronales artificiales para aprender representaciones complejas de datos y realizar
tareas como el reconocimiento de objetos y la toma de decisiones.

2. Objetivos

A pesar de la variedad y utilidad de los diferentes modelos y teorias para su aplicacién en la
industria, la seleccion de uno de ellos y su uso dependera exclusivamente del tipo de robot, la
aplicacion y los objetivos que se pretendan con su disefio.

Por tal razén, la presente investigacion tiene como propdésito analizar la produccién cientifica
sobre robética industrial y su impacto en la innovacién y el aumento de la productividad en
el contexto de la Industria 4.0, mediante un estudio bibliométrico de publicaciones indexadas
en Scopus entre 1985 y 2024.

3. Metodologia

Para dar respuesta al objetivo planteado por los investigadores, la presente investigacion conté
con un disefio metodolégico de tipo documental, donde la revision de la literatura o estudios
bibliograficos contempla un procedimiento formal y riguroso que garantiza la calidad de la
informacién utilizada (Zupic y Cater, 2015).

En cuanto a la ruta metodolégica, el estudio contemplé dos fases:



- Fase Uno: andlisis bibliométrico. Primeramente, los investigadores se propusieron realizar
un andlisis bibliométrico sobre la produccion cientifica en el &mbito de la robética industrial
publicada en la base de datos Scopus, mediante el empleo de la herramienta digital de uso
gratuito Biblioshiny del paquete Bibliometrix, desarrollado en el lenguaje de programacion R,
una solucién de software libre que permite realizar andlisis bibliométricos avanzados,
visualizaciones de datos y mapeo de redes cientificas de manera accesible y reproducible (Aria
y Cuccurullo, 2017).

La elecciéon de dicha herramienta de cédigo abierto, no solo facilita el acceso a técnicas
avanzadas de anélisis de datos, sino que también promueve la transparencia y la replicabilidad
en la investigacion cientifica, principios fundamentales dentro del desarrollo del conocimiento
en la era digital (Donthu et al., 2021).

A fin de establecer una base de datos para el andlisis se realiz6 una btusqueda de publicaciones
cientificas en Scopus, del nivel de bisqueda avanzada, en base a una ecuacién de busqueda
establecida a partir de los términos relacionados con el objeto de la investigacién. En este
sentido se estableci6 la siguiente ecuacion de busqueda:

TITLE-ABS-KEY ( ( “robética industrial” OR “robot industrial” OR “robots industrials” OR
“industrial robotics” OR “industrial robot” OR “industrial robots” ) AND ( “automatizaciéon”
OR “sistemas automatizados” OR “automatizacién industrial” OR “automation” OR
“automated systems” OR “industrial automation” ) AND ( “productividad” OR “eficiencia”
OR “rendimiento” OR “productivity” OR “efficiency” OR “performance” ) AND (
“inteligencia artificial” OR “IA” OR “aprendizaje automatico” OR "”artificial intelligence” OR
“AI” OR "machine learning” ) ) AND PUBYEAR > 1984 AND PUBYEAR < 2025

La basqueda avanzada en Scopus arrojéo como resultado un total de 175 publicaciones
cientificas relacionadas con las palabras claves establecidas, publicaciones comprendidas entre
el afio 1985 y 2023 tal como la manifiesta la tabla 1.

Tabla 1.

Resumen general de la base de datos obtenida desde Scopus

Main Information o

145 175 8.71%

Phe | Tabe

Timespan

1985:2024

Authors of singhe-authored docs. International Co-Authorship Co-Authors per Doc
23 1543 % 3.54

Author's Keywords (DE)

511

Document Average Age.

4850 6.89

Average cilalions per doe
10.27

Fuente: Bibliometrix (2025)

- Fase Dos: establecer los resultados méas comunes hallados en la revision literaria y establecer
el impacto que tiene la robética para el aumento de la produccién industrial.

4. Resultados

Este apartado se fundamenta con los principales resultados obtenidos una vez implementada
la basqueda de informacién en la base de datos scopus a través de bibliometrix, por lo que los
hallazgos principales fueron los siguientes:
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1. El principal hallazgo obtenido en la revision bibliografica, tal como lo muestra el grafico
1, fue encontrar que el primer articulo que trata la robética industrial fue presentado en
la base de indexacién scopus y data del afio 1985, cuando los investigadores Ludvik y
Sasa (1985), llevaron en curso un estudio titulado Performance analisys of control algorithms
for sensor based object reconigtion. Digital techniques in simulation, communication and control.
Esto denota, que la categoria de andlisis “robética industrial” es un tema que ha
preocupado a los investigadores durante un buen tiempo, mas cuando a partir de la
tercera revolucion industrial se incorporaron a la manufactura y a la produccién, los
transistores, los cuales han permitido mejorar la eficiencia y efectividad en la produccion.

Sin embargo, es menester indicar otro dato importante del grafico: las investigaciones en
el campo de la robética industrial han aumentado en el dltimo decenio, esto debido al
auge de las TIC, de la automatizacién, del control numérico computarizado (CNC) de
acuerdo con Echeverria y Gémez, y sobre todo el impulso de la Inteligencia artificial
(Echeverria et al., 2024), por tal motivo, se entiende que el 2023 haya sido el afio que mas
investigaciones en la categoria robotica industrial se hayase en Scopus, con un total que
superaban las cincuenta (50) publicaciones tal como se muestra en la figura 1.

Figura 1.

Flujo de publicaciones cientificas por afio
Annual Scientific Production

Articles
!

e Ll ] //\\ S

Fuente: Bibliometrix (2025).

2. El segundo hallazgo principal de la revisién bibliométrica fue el haber determinado las
regiones que mas aporte a la ciencia han dado, en cuanto a las investigaciones sobre
robética industrial. Tal como lo indica la figura 1, las principales regiones son Asia y
América del Norte. Esto se debe al hecho de que las industria en dichas regiones estan
procurando mejorar la productividad de las lineas de produccion.

De igual manera, la figura 1 deja entrever algunas regiones que han aportado poco a la
tematica robética industrial. Esta situacion, puedo ser el resultado de la poca innovacién
tecnoldgica y robética que estan llevando a cabo las industrias de dichas regiones. Pues,
aunque existe un interés considerable en adoptar estas tecnologias, la industria enfrenta
desafios significativos como la falta de capital, conocimiento técnico y resistencia al
cambio (Aripin et al., 2019). Por lo que, se recomiendan estrategias especificas para
superar los obstaculos identificados, buscando potenciar la eficiencia operativa y la

competitividad en el mercado.
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Figura 2.

Mapa de colaboracion de investigacion global

Country Collaboration Map

i~

Fuente: Bibliometrix (2025).

En cuanto a los resultados evidenciados en la figura 3, se tiene en cuenta el analisis
claster, donde se deja manifiesto la relacién que tiene la categoria “robética industrial”
con otras categorias que también juegan un papel importante en el sector industrial, tal
como lo indican los autores Craig (1986); Cugy y Page (1984); Chen y Barnes (2012), se
relaciona con categorias tales como la efectividad, la eficiencia, la productividad, la
industria 4.0, la prevencién de accidente, las machine learning, la colaboracién humano-
robot, automatizacion, disefio de maquinas, entre otras.

Esto denota que, efectivamente, la posibilidad de la robética industrial es solo si entra en
relacion con otros aspectos de dicha industrializacion, tal como la automatizacién, por
poner un ejemplo (Echeverria y Gémez, 2024). Pues los robots son una evolucién de la
misma. Por tanto, la robética industrial para su implementacién debe tener en cuenta
todos los aspectos de evolucion tecnoldgica.

Figura 3.

Cluster sobre las temdticas abordadas en La Publicianos

- @
- &
> <
»

® é -y
industrial robots : ®

Fuente: Bibliometrix (2025).
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De igual manera, el analisis bibliométrico dej6 en evidencia que, como se muestra en la figura
4, los autores de mayor relevancia hasta el afio 2023, son de origen asiatico Bhat y Algahtani
(2021); Turner et al. (2021); Chen y Barnes (2012), esto pone de manifiesto que, aunque no son
tan numerosas sus investigaciones en robética industrial, si tienen un impacto relevante para
otras investigaciones.

Esto deja en evidencia que, dicha categoria de analisis est4 en crecimiento, y dependerd mucho,
de la influencia que tenga la robdtica en el sector industrial de cada region (Tao et al., 2018).
Por lo que, a mayor inversiéon en la implementacion de robots en la manufactura, habra
significativamente un mayor impulso para investigaciones cientificas.

Figura 4.

Autores e investigaciones mds citadas

Most Global Cited Documents

L]

Fuente: Bibliometrix (2025).

De la revision literaria sobre los estudios de mayor impacto y que se muestran en la figura 4,
los investigadores llegaron a los siguientes hallazgos respecto al impacto de la robética
industrial:

a. Factores Impulsores. en este impacto de la robodtica se toman en cuenta las
consideraciones presentadas por los autores Rashidi et al. (2016); Jian et al. (2000);
Lathan y Tracey (2002), manifiestan:

- Aumento de la productividad: Los robots industriales pueden realizar tareas
repetitivas con mayor precision y velocidad que los humanos, lo que se traduce
en una mayor eficiencia y productividad.

- Mejora de la calidad: La alta precision de los robots permite fabricar productos
con una calidad mas consistente y reducir los defectos.

- Reduccion de costos: A largo plazo, la inversién en robética industrial puede
generar ahorros significativos al reducir los costos de mano de obra y mejorar la
eficiencia.

- Flexibilidad: Los robots modernos son cada vez mas flexibles y pueden adaptarse
a diferentes tareas y entornos de produccion.
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- Seguridad: Los robots pueden realizar tareas peligrosas para los humanos, como
trabajar con materiales toxicos o en entornos hostiles.

b. Desafios y Tendencias. A pesar de los avances, algunas investigaciones, tales como
Linegang, et al. (2006); Trouvain y Wolf (2002), manifiestan que la robética industrial

aun enfrenta desafios, tales como:

- Programacién: La programacion de robots requiere conocimientos
especializados.

- Integracion: La integracion de robots en procesos existentes puede ser compleja.

- Costos iniciales: La inversion en robética puede ser elevada, lo que limita su
adopcién en pequenias y medianas empresas.

- Requerimiento de habilidades: La implementacién de robots exige personal
capacitado para su programaciéon y mantenimiento.

- Impacto en el empleo: La automatizacion puede llevar a la pérdida de empleos,
generando preocupaciones sociales.

Sin embargo, las tendencias actuales apuntan hacia una mayor adopcion de la robética
industrial (Linegang et al., 2006; Trouvain y Wolf, 2002) impulsadas por:

- Co-bots: Robots colaborativos disefiados para trabajar junto a humanos.

- Inteligencia artificial: La integracion de IA permite a los robots tomar decisiones
mas auténomas.

- Internet de las cosas: La conexiéon de robots a redes permite una mayor
monitorizacién y control.

c. Beneficios de la Robética Industrial. En cuanto a los beneficios, los autores Wickens y
Dixon (2007); Trouvain y Wolf (2002), manifiestan:

- Aumento de la productividad: Los robots pueden trabajar ininterrumpidamente,
reduciendo los tiempos de ciclo y aumentando el volumen de produccién.

- Mejora de la calidad: La precision de los robots garantiza productos de mayor
calidad y menor tasa de defectos.

- Mayor seguridad: Al realizar tareas peligrosas o repetitivas, los robots reducen el
riesgo de accidentes laborales.

- Flexibilidad: Los robots pueden adaptarse facilmente a diferentes productos y
voltmenes de produccion.

d. Tendencias Futuras. Los hallazgos reportados en investigaciones como las de Boschert
et al. (2018) y Miller y Parasuraman (2007), manifiestan que:

- Colaboracion humano-robot: Los robots colaborativos (cobots) trabajardn cada
vez mas junto a los humanos, complementando sus habilidades.
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- Inteligencia artificial: La integraciéon de la IA permitird a los robots tomar
decisiones mas auténomas y adaptarse a entornos cambiantes.

- Robodtica enla cadena de suministro: Los robots desempefiardn un papel cada vez
mas importante en la logistica y el transporte.

- Ftica en la robética.
- Futuro de la robdtica colaborativa.

Los resultados de este estudio bibliométrico confirman que la robética industrial ha ganado
un espacio destacado en la literatura cientifica, especialmente desde 2010, impulsada por el
auge de tecnologias como la inteligencia artificial y la automatizacién (Echeverria y Gémez,
2024). Esta tendencia coincide con el avance de la Industria 4.0 y refuerza lo expuesto por
autores como Craig (1986) y Sutton y Barto (2018), quienes subrayan el rol transformador de
los sistemas robéticos en los procesos productivos.

5. Discusion

Los resultados de este estudio bibliométrico confirman que la robética industrial ha ganado
un espacio destacado en la literatura cientifica, especialmente desde 2010, impulsada por el
auge de tecnologias como la inteligencia artificial y la automatizacién (Echeverria y Gémez,
2024). Esta tendencia coincide con el avance de la Industria 4.0 y refuerza lo expuesto por
autores como Craig (1986) y Sutton y Barto (2018), quienes subrayan el rol transformador de
los sistemas robéticos en los procesos productivos.

El liderazgo de Asia y América del Norte en produccién cientifica evidencia una correlacién
entre desarrollo tecnolégico y capacidad investigativa (Tao et al., 2018), mientras que otras
regiones presentan menor participacion, en linea con los obstaculos sefialados por Aripin ef al.
(2019): limitaciones financieras, técnicas y de capital humano.

A nivel temético, la robética industrial se vincula estrechamente con productividad, eficiencia,
automatizacién y colaboracién humano-robot (Chen y Barnes, 2012; Corke, 2017), lo que
refuerza su caradcter interdisciplinar y su necesidad de integrarse con tecnologias
complementarias. Asimismo, los estudios mas citados (Bhat y Alqahtani, 2021; Turner et al.,
2021) respaldan su impacto positivo en la calidad, seguridad y reduccién de costos operativos,
aunque reconocen desafios como los altos costos iniciales y el impacto en el empleo (Linegang
et al., 2006; Trouvain y Wolf, 2002).

Finalmente, las tendencias apuntan hacia una robética més auténoma y colaborativa, con
énfasis en la inteligencia artificial y la trazabilidad en cadenas de suministro (Boschert et al.,
2018). Estos hallazgos no solo validan los objetivos de esta investigacion, sino que evidencian
que la robética industrial es un pilar estratégico en la transformacion hacia una industria mas
innovadora y sostenible.

6. Conclusiones

De la revision literaria, los investigadores llegaron a las siguientes conclusiones:
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1. La implementaciéon de robots colaborativos en la industria puede tener un impacto
positivo en la satisfaccion laboral de los trabajadores si se gestiona de manera
adecuada. Es fundamental que las empresas adopten un enfoque holistico que
considere tanto los aspectos técnicos como los sociales de la automatizacion. Al invertir
en capacitacién, comunicacién y disefio de trabajo, las empresas pueden aprovechar los
beneficios de los cobots y crear un entorno de trabajo mas seguro, eficiente y
gratificante para sus empleados. Como ya se hizo referencia, con anterioridad, sobre
los efectos positivos potenciales de la robética industrial, al detalle se pueden
mencionatr:

- Liberacién de tareas repetitivas y peligrosas: Los cobots pueden asumir tareas
monotonas y potencialmente peligrosas, permitiendo a los trabajadores enfocarse
en actividades que requieren mayor habilidad, creatividad y resolucién de
problemas. Esto puede llevar a una mayor satisfaccién laboral al reducir el estrés
y el aburrimiento.

- Mejora de las condiciones de trabajo: Al trabajar junto a los cobots, los
trabajadores pueden experimentar una reduccién de las lesiones laborales y una
mejora en la ergonomia, lo que puede contribuir a una mayor satisfaccion.

- Aumento de la eficiencia y productividad: La automatizacién de procesos con
cobots puede aumentar la eficiencia y la productividad de las empresas, lo que
puede generar un ambiente de trabajo més dindmico y gratificante.

- Nuevas oportunidades de aprendizaje: La introduccién de cobots requiere la
capacitaciéon de los trabajadores en nuevas habilidades, lo que puede fomentar el
desarrollo profesional y aumentar la satisfaccion laboral.

2. Sin embargo, las investigaciones revisadas también arrojaron resultados no tan
favorables y mencionaban algunos efectos negativos potenciales, tales como:

- Miedo a la pérdida de empleo: La automatizacion puede generar incertidumbre
y ansiedad entre los trabajadores, quienes pueden temer perder sus empleos a
causa de los robots.

- Cambio en las dinamicas laborales: La introduccién de cobots puede alterar las
relaciones laborales y las estructuras organizacionales, lo que puede generar
estrés y resistencia al cambio.

- Falta de preparacion: Si los trabajadores no reciben la capacitaciéon adecuada para
trabajar con cobots, pueden sentirse frustrados y desmotivados.

La integracién de la robética en nuestra sociedad es un proceso inevitable que traera
consigo cambios profundos. Para aprovechar al méximo las oportunidades que ofrece
esta tecnologia y mitigar sus riesgos, es fundamental abordar los desafios de manera
proactiva y colaborativa. La sociedad, los gobiernos, las empresas y los investigadores
deben trabajar juntos para construir un futuro en el que la robética sirva para mejorar
la vida de todos. Por tal consideracién, los investigadores recomiendan:

- Adaptar los sistemas educativos para formar a la fuerza laboral del futuro, que
deberd ser capaz de trabajar junto a los robots y desarrollar habilidades
complementarias a la automatizacion.
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- Los gobiernos deben establecer marcos regulatorios claros para garantizar un
desarrollo responsable de la robética y mitigar sus impactos negativos.

- Fomentar la investigacion en areas como la inteligencia artificial, la ética y la
seguridad para garantizar que la robética se desarrolle de manera beneficiosa
para la sociedad.
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