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Resumen. El uso de robots sociales mejora la calidad de vida de los adultos mayores,
pero su comunicacién no verbal (CNV) plantea importantes retos de accesibilidad
asociados al posible deterioro sensorial o cognitivo de los usuarios. Este articulo
identifica y analiza las pautas de accesibilidad para la CNV en la interaccién humano-
robot. Mediante una revision de la literatura, se categorizaron las barreras de
interaccion y sus posibles soluciones. Los resultados muestran dificultades en
dimensiones como la expresién facial, gestos, proxémica y morfologia. Se concluye
que el disefio de robots inclusivos debe evitar la dependencia exclusiva de canales
visuales, adoptando un enfoque multimodal y simplificando la expresividad para
prevenir la sobrecarga cognitiva.

Palabras clave: accesibilidad, robots sociales, adultos mayores, comunicacién no
verbal.

Abstract. The use of social robots improves the quality of life for older adults, but
their non-verbal communication (NVC) poses significant accessibility challenges
associated with potential sensory or cognitive decline in users. This article identifies
and analyzes accessibility guidelines for NVC in human-robot interaction. Through a
literature review, interaction barriers and their possible solutions were categorized.
The results reveal difficulties across dimensions such as facial expressions, gestures,
proxemics, and morphology. It is concluded that the design of inclusive robots must
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avoid exclusive reliance on visual channels, adopting a multimodal approach and
simplifying expressiveness to prevent cognitive overload.

Keywords: accessibility, social robots, older adults, non-verbal communication.

1. INTRODUCCION

El cuidado de las personas mayores se ha consolidado como uno de los dmbitos de mayor relevancia
para la robdtica (Cavallo et al., 2018), ofreciendo desde apoyo domatico hasta asistencia clinica 'y
cognitiva (Hung et al., 2021). Ademas, los robots sociales son cada vez mas populares por su
capacidad para mitigar la soledad mediante interacciones significativas (Satake et al., 2026), las
cuales deben ser efectivas, accesibles y éticamente transparentes (Hung et al., 2022).

Desde la perspectiva de la interaccidon persona-ordenador, este proceso comunicativo puede
entenderse como un intercambio de informacién donde el robot y el adulto mayor asumen
alternativamente los roles de emisor y receptor. Para ello, el robot emplea tanto la comunicacion
verbal (CV) (Bevilacqua et al., 2021) como la no verbal (CNV) (Strutz et al., 2024).

Mientras que la CV se basa en el uso de mensajes lingliisticos, la CNV es una caracteristica
paralinglistica que permite transmitir informacién a través del contacto visual, las expresiones
faciales o la postura corporal. Esta comunicacién se apoya en multiples canales, como la kinésica
(Werner et al., 2020), la proxémica (McCall, 2016) el paralenguaje y la haptica (Fitter, et al., 2020)
para transmitir actitudes, reflejar rasgos de personalidad o modular el mensaje verbal (De Paulo,
1992). Disefar adecuadamente ambas modalidades resulta clave para que el usuario interprete
correctamente las intenciones del robot y logre una interaccién natural, segura y comprensible.

La accesibilidad desempeia un papel fundamental en la comunicacidn entre robots sociales y
personas mayores (Abhari et al., 2024). En el caso de la CV, existen ya diversas pautas y
recomendaciones orientadas a mejorar la comprension, como el uso de un lenguaje claro y sin
ambigliedades o la adaptacién del contenido al contexto cognitivo del usuario.

Por otro lado, la CNV plantea retos significativamente mayores desde el punto de vista de la
accesibilidad, ya que se apoya en multiples canales (visuales, auditivos y, en algunos casos, tactiles)
que requieren una correcta interpretacion simultanea por parte del usuario. Esto resulta
especialmente critico en personas mayores, que pueden presentar deterioro en capacidades
sensoriales como la visién o la audicidén, asi como en el procesamiento cognitivo necesario para
interpretar gestos, expresiones o sefiales implicitas.

La CNV suele ser mas ambigua y dependiente del contexto que la CV, lo que dificulta su
estandarizacion y evaluacién. Ademas, su accesibilidad ha recibido menor atencién en la interaccion
humano-robot. Por ello, este trabajo identifica y analiza pautas de accesibilidad aplicables a los
distintos tipos de CNV entre robots sociales y adultos mayores, con el objetivo de contribuir al disefio
de interacciones mas inclusivas y comprensibles.

2. METODOLOGIA

La metodologia seguida en este estudio consiste en una revision de alcance (scoping review) cuyo
objetivo principal es explorar y sintetizar la literatura cientifica existente sobre los problemas de
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accesibilidad relacionados con la CNV que experimentan los adultos mayores durante su interaccion
con robots sociales. Este enfoque permite identificar, clasificar y mapear las principales barreras
descritas en la literatura, asi como las soluciones y recomendaciones propuestas por distintos
autores. A partir de este andlisis, se plantea un conjunto de guias de disefio orientadas a mejorar la
inclusion, accesibilidad y satisfaccidn en la interaccién humano-robot.

Para llevar a cabo esta revisidn de alcance, se realizé una busqueda en la base de datos SCOPUS, con
el fin de identificar los trabajos mas relevantes sobre accesibilidad en la interaccidn entre adultos
mayores y robots sociales. La estrategia de busqueda se disefié para abarcar los principales
conceptos relacionados con el ambito de estudio, empleando comodines (*) para incluir variaciones
terminoldgicas y operadores booleanos (AND y OR) para optimizar y acotar los resultados. La cadena
de busqueda utilizada fue la siguiente:

"social robot*" AND accessib* AND (elder* OR "older adult*") AND ("facial expression*" OR gesture* OR
morphology OR "body language” OR prosody OR gaze OR "non verbal communication") AND "guidelines"

La busqueda inicial arrojoé un total de 196 trabajos. En la primera fase de evaluacion, se aplicaron los
criterios de inclusién, limitando los resultados estrictamente a articulos de revistas y comunicaciones
de congresos (conference papers) redactados en inglés y publicados en el periodo comprendido entre
2020y 2026. Tras aplicar estos filtros, 91 articulos cumplieron con los requisitos y avanzaron a la
siguiente etapa del analisis.

Posteriormente, se realizd una revisién en profundidad aplicando los criterios de exclusién. Durante
esta fase, se descartaron aquellos estudios que no abordan explicitamente la accesibilidad en robots
sociales, los que no se centran en la poblacion de adultos mayores y aquellos que no tratan
problemas de accesibilidad vinculados de forma directa a la CNV. Tras descartar 78 trabajos que no
se alineaban con los objetivos de la investigacién, la muestra final quedé constituida por 13 articulos,
los cuales fueron seleccionados definitivamente para su analisis en profundidad. Este proceso se
resume mediante un diagrama de flujo inspirado en las directrices PRISMA en la Figura 1.

Biusqueda inicial

196 articulos encontrados

Articulos a
analizar

13 articulos seleccionados

Aplicacién de los
Criterios de Inclusion

91 articulos cumplen los
criterios

S

Aplicacién de los
Criterios de
Exclusién

78 articulos son excluidos

\.

Figura 1. Diagrama de flujo del proceso de seleccidn de estudios para la revision de alcance, adaptado de las
directrices PRISMA.

Aungque la busqueda en SCOPUS identifico los estudios mas relevantes, se observé que parte de la
evidencia quedaba dispersa en trabajos no recuperados por la estrategia inicial. Para obtener una
visidn mas completa, la busqueda inicial se complementé mediante revision de referencias cruzadas
(backward snowballing) y busqueda manual, incorporando 39 estudios adicionales sobre
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accesibilidad en la interaccion humano-robot (HRI), enriqueciendo el andlisis y facilitando la
identificacion de barreras, soluciones y recomendaciones de disefio descritas en la literatura.

Por ultimo, el conjunto de trabajos seleccionados fue sometido a un analisis en profundidad que
permitié categorizar las dificultades en la CNV e identificar las soluciones propuestas, con el objetivo
de formular una serie de directrices de disefio que promuevan una interaccién inclusiva entre
adultos mayores y robots sociales.

3. RESULTADOS

Este estudio ha permitido detectar patrones comunes en las dificultades experimentadas por este
colectivo al interpretar sefiales no verbales, asi como el analisis de las soluciones propuestas por
distintos autores para mejorar la accesibilidad en la interaccién con los robots. Estos resultados se
organizan de forma estructurada para facilitar su interpretacion y servir como base para la definicién
de futuras recomendaciones de accesibilidad y disefio inclusivo.

Del estudio de la literatura analizada, se propone una clasificacidn con los distintos tipos de CNV
atendiendo a diversas dimensiones de analisis: expresidn facial (capacidad del robot para transmitir
emociones mediante el rostro), gestos (uso de movimientos corporales y de las extremidades para
comunicar intenciones), morfologia (apariencia fisica, forma y disefio del robot), posicion del robot o
proxémica (gestion de la distancia interpersonal y ubicacion en el espacio), movimiento (dinamica,
velocidad y naturalidad de los desplazamientos), prosodia (caracteristicas no verbales del habla,
como entonacidn, ritmo, acento, pausas e intensidad), manipulacion de objetos o personas
(interacciones fisicas del robot con el entorno o el usuario), uso de luces (empleo de sefales
luminosas como mecanismo comunicativo), interaccion tactil o haptica (touch events entre el robot y
el usuario), informacion por pantalla (interfaces visuales y de navegacién) y proyeccién audiovisual
(uso de elementos visuales y auditivos proyectados como apoyo a la comunicacidn).

La Tabla 1 sintetiza los problemas de accesibilidad identificados en la CNV en la interaccién con
robots sociales.

3.1. Soluciones de accesibilidad en la comunicaciéon no verbal en robots sociales

En el andlisis de la bibliografia se ha realizado un esfuerzo importante para relacionar los problemas
detectados, las soluciones que se han utilizado y los efectos que han producido. A continuacion, se
describen dichas soluciones, clasificadas por los tipos de comunicacién propuestos.

3.1.1. Expresion facial

Las expresiones faciales generadas por robots pueden resultar dificiles de interpretar para usuarios
con baja visidn, deterioro cognitivo o limitaciones atencionales, especialmente cuando presentan
animaciones complejas o rapidas que incrementan la carga cognitiva. Para mitigar estos problemas,
se recomienda simplificar las expresiones faciales, evitando ambigliedades y transiciones rapidas, asi
como complementar esta informacidn con canales auditivos claros. Asimismo, el uso de lenguajes de
programacion visual asociados a plataformas robéticas y renderizadores adecuados permite disefiar
expresiones mas accesibles y controladas (Cruz-Sandoval et al., 2024; Damn et al., 2013; Litkebohle
et al., 2010).
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Por otro lado, un exceso de antropomorfismo puede provocar interpretaciones erréneas del estado
emocional del robot. En este sentido, se propone limitar la expresividad a sefiales funcionales y
predecibles, asi como incorporar mecanismos de adaptacion que permitan al robot analizar las
expresiones del usuario y generar respuestas adecuadas, ya sean verbales o mediante acciones
especificas (Salichs et al., 2020).

Tabla 1. Problemas de accesibilidad identificados en la comunicacién no verbal CNV) en la interaccién con
robots sociales

Tipo de CNV Problema de accesibilidad (adaptado a robots)

Dificultad para interpretar expresiones faciales por baja vision, deterioro
cognitivo o atencion reducida.

Expresion facial " - - - - - .
P Sobrecarga cognitiva debido a animaciones faciales complejas o rapidas.

Interpretacion errénea del estado emocional por exceso de antropomorfismo.

Dificultad para percibir hacia donde dirige la atencion el robot.

Mirada (gaze)
Incomodidad por contacto visual prolongado.

Dificultad para percibir o interpretar gestos por velocidad o complejidad.

Gestos fuera del campo visual o no perceptibles.

Falta de estandarizacion en el significado de los gestos.

Gestos Gestos que requieren esfuerzo fisico o son dificiles de seguir.

Dificultad para aprender o recordar el significado de los gestos.

Inconsistencia de gestos entre robots o sistemas.

Interferencia entre sefiales verbales y backchanneling del robot.

Expectativas irreales por apariencia humanoide.

Morfologia
Dificultad de percepcidn o incomodidad por tamafio, forma o velocidad.

Incertidumbre sobre la ubicacién del robot.

Posicién (proxémica) - - — -
Incomodidad por distancia interpersonal inadecuada.

Movimientos innecesarios que generan distraccion o ansiedad.

Movimiento Dificultad para interpretar el significado del movimiento.

Reacciones negativas ante movimientos bruscos o impredecibles.

Dificultad para comprender el habla del robot.

Prosodia (voz) - — -
Influencia no deseada por entonacién emocional.

Manipulacion fisica |Inseguridad en la interaccidn fisica con el robot.

Sefiales luminosas poco perceptibles o distractoras.

Luces Dependencia exclusiva de sefiales visuales.

Confusion por patrones de parpadeo no naturales.

Interaccion tactil  [Falta de feedback haptico claro.

Problemas de legibilidad de la informacidn.

Dificultad para comprender textos o instrucciones.

Pantalla / Interfaz
Falta de accesibilidad para usuarios con discapacidad auditiva.

Ausencia de alternativas para elementos no textuales.

Proyeccion audiovisual [Dificultad para percibir informacion visual o auditiva.
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3.1.2. Mirada (gaze)

La percepcién de la mirada (gaze) en robots presenta limitaciones que dificultan identificar hacia
dénde dirige su atencion o con quién interactla. Para abordar este problema, se recomienda evitar
la dependencia exclusiva de la mirada como canal comunicativo, reforzandola mediante sefiales
explicitas, como indicaciones verbales o el uso de lenguaje natural (Tzafestas, 2016).

Ademas, el contacto visual directo y prolongado puede generar incomodidad o sensacién de invasion
en algunos usuarios. Por ello, se propone disefiar patrones de mirada intermitentes y no sostenidos
que resulten mas naturales y socialmente aceptables (Abhari et al., 2024; Al Moubayed et al., 2013).

3.1.3. Gestos

Los gestos robdticos pueden ser dificiles de percibir debido a su velocidad, complejidad o a
limitaciones del usuario. Por ello, se recomienda utilizar gestos lentos, amplios y con un propdsito
claro, ofreciendo la posibilidad de desactivarlos cuando sea necesario (Law et al., 2019). Ademas, si
estos quedan fuera del campo visual por la posicién o distancia del usuario, deben ser visibles desde
multiples perspectivas o reforzarse mediante canales auditivos.

Dado que la falta de estandarizacion dificulta su interpretacién, se propone utilizar metaforas
naturales (por ejemplo, arrastrar o empujar). Estas deben validarse mediante pruebas con usuarios
de distintos contextos culturales para seleccionar aquellas opciones con mayor grado de aceptacion
(Apraiz et al., 2023; Xia et al., 2022).

La dificultad para aprender o recordar los gestos se puede abordar priorizando movimientos simples
y autoexplicativos, complementados con ayudas visuales o auditivas (Xia et al., 2022; Valencia et al.,
2021). Asimismo, la inconsistencia entre sistemas puede mitigarse mediante el disefio de
vocabularios gestuales transferibles o adaptables (Xia et al., 2022).

Por ultimo, la interferencia entre las sefiales verbales del usuario y las respuestas de backchanneling
del robot puede reducirse sustituyendo estas ultimas por sefiales no verbales, como asentimientos o
movimientos de cabeza (Irfan et al., 2025).

3.1.4. Morfologia

La apariencia humanoide de los robots puede generar expectativas irreales sobre sus capacidades
sociales o cognitivas. Para evitarlo, se recomienda el uso de morfologias simples o claramente
artificiales en contextos asistivos, junto con la comunicacidn explicita de su naturaleza artificial y el
disefo de una personalidad coherente y creible. Ademas, es recomendable incorporar servicios de
accesibilidad, como la captura de interacciones tactiles (Zuckerman, et al., 2020; Alhouli et al., 2025;
Kittman et al., 2015).

Por otro lado, el tamafio, forma o velocidad del robot pueden afectar a su percepcién y comodidad
de uso. En este sentido, se sugiere ajustar la distancia de interaccién, evitar disefios excesivamente
bajos y considerar el espacio de actuacion del robot para garantizar una interaccion cémoda (Han et
al., 2024).
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3.1.5. Posicion del robot (proxémica)

La incertidumbre sobre la ubicacion del robot o el origen de la interaccion puede abordarse mediante
la incorporacion de sefializacién sonora direccional y confirmaciones verbales de posicién (Rollova et
al., 2023; Han et al., 2024).

Asimismo, una distancia interpersonal inadecuada puede generar incomodidad o pérdida de
confianza. Por ello, es necesario ajustar dinamicamente la distancia en funcién del contexto y del
perfil del usuario, manteniendo siempre una separacion segura y confortable (Manca et al., 2021;
Fujita et al., 2001; Tamura et al., 2004).

3.1.6. Movimiento

Los movimientos excesivos o innecesarios pueden provocar distraccién, confusion o ansiedad. Para
evitarlo, se recomienda reducirlos al minimo imprescindible, priorizando la estabilidad postural y
acompafiandolos de comunicacién verbal cuando sea necesario (Camilleri et al., 2022).

La dificultad para interpretar el significado del movimiento puede mitigarse alineando el
comportamiento corporal con mensajes verbales explicitos. Ademas, para prevenir reacciones
negativas, los robots deben ejecutar trayectorias suaves, mantener velocidades constantes y
anticipar sus acciones mediante avisos previos.

3.1.7. Prosodia (voz)

Las variaciones en tono, velocidad o énfasis pueden dificultar la comprensién del habla del robot. En
este sentido, se recomienda utilizar una prosodia estable, con ritmo lento y buena articulacién, asi
como permitir ajustes personalizados segun las necesidades del usuario (Irfan et al., 2025).

Asimismo, la entonacién emocional puede influir de forma no deseada en el usuario, por lo que se
aconseja neutralizar la carga emocional del habla en contextos sensibles.

3.1.8. Manipulacidn de objetos y personas

La interaccidn fisica con robots puede generar incertidumbre o inseguridad, especialmente en tareas
como la entrega de objetos o la asistencia. Para mejorar la accesibilidad, se deben disefiar
manipulaciones predecibles y seguras, incorporando ademas feedback multimodal (visual, auditivo o
haptico) que informe al usuario sobre el estado de la accién (Langer et al., 2024; Abayasiri et al.,
2024; Billard et al., 2019; Garrosa et al., 2025).

3.1.9. Luces

Las sefnales luminosas pueden resultar poco perceptibles o incluso distractoras, especialmente en
condiciones de baja visibilidad o con patrones de parpadeo inadecuados. Para ello, se recomienda el
uso de LEDs con un propdsito claro, bajo nivel de parpadeo y siempre acompafiados de sefiales
redundantes (Law et al., 2019).

Ademas, se debe evitar la dependencia exclusiva de sefiales visuales, garantizando la multimodalidad
mediante la combinacidn de canales auditivos y visuales (Law et al., 2019). Por ultimo, los patrones
de parpadeo deben ajustarse a frecuencias naturalistas y coherentes con el estado comunicativo del
robot (Liberman-Pincu y Oron-Gilad, 2023; Baraka et al., 2018).
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3.1.10.Interacciodn tactil (hdptica)

La ausencia de feedback tactil claro puede dificultar la interaccion con el robot. Para solucionarlo, se
recomienda proporcionar retroalimentacién haptica inmediata y consistente, complementada con
sefiales auditivas o visuales. Asimismo, es aconsejable el uso de indicadores multimodales
redundantes (por ejemplo, luz, voz y vibracion) (Apariz et al., 2023; Qbilat et al., 2021).

3.1.11.Pantalla / Interfaz del robot

Los problemas de legibilidad y comprensién de la informacidn pueden abordarse mediante el uso de
alto contraste, tipografias de gran tamafio y estructuras de navegacion simplificadas, adaptadas al
usuario y al contexto (Qbilat et al., 2021, 2022).

Asimismo, para facilitar la comprensién de textos e instrucciones, se recomienda evitar abreviaturas,
limitar la longitud de las lineas y proporcionar ayudas para términos complejos, garantizando en todo
momento la legibilidad (Qbilat et al., 2021, 2022).

En el caso de usuarios con discapacidad auditiva, es fundamental proporcionar alternativas textuales
a toda la informacién hablada, incluyendo subtitulos y representaciones visuales (Gouaillier, et al.,
2009). Ademas, todos los elementos no textuales deben contar con equivalentes accesibles, como
descripciones textuales o sincronizadas (Kittman et al., 2015; McColl et al., 2013).

3.1.12. Proyeccion audiovisual

Finalmente, la informacién proyectada por el robot puede no ser percibida correctamente por
usuarios con discapacidad sensorial. Para mejorar su accesibilidad, se recomienda el uso de
subtitulos, alto contraste y redundancia audiovisual, asi como la posibilidad de ajustar parametros
como el volumen (Lozada et al., 2025; Sone et al., 2025).

4. DISCUSION

Tras los resultados presentados en la seccién anterior, se observa que los problemas de accesibilidad
en la CNV de los robots sociales afectan a multiples dimensiones de forma simultanea, siendo
especialmente relevantes aquellas relacionadas con la percepcidn visual (expresion facial, gestos,
mirada) y la interpretacidn cognitiva de las sefiales. Asimismo, se identifican limitaciones derivadas
del disefio fisico del robot, como su morfologia, tamafio o posicién en el espacio, que influyen
directamente en la comprensién, confianza y comodidad del usuario.

Por otro lado, los resultados evidencian que la complejidad, velocidad o falta de claridad en las
sefiales no verbales puede generar sobrecarga cognitiva o dificultades de interpretacidén en personas
mayores. En este sentido, se pone de manifiesto la importancia de disefiar interacciones basadas en
la simplicidad, la redundancia multimodal y la adaptacién a las capacidades sensoriales y motoras del
usuario.

En el marco del presente estudio, diversos estudios analizan sensores y actuadores presentes en
robots sociales, como camaras, micréfonos, sensores tactiles, pantallas, LEDs o plataformas mdviles.
Aunque estos componentes permiten interacciones multimodales, también introducen barreras de
accesibilidad especificas. La dependencia de elementos visuales dificulta la interaccidn de personas
con discapacidad visual, mientras que los sistemas basados en voz pueden resultar problematicos
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para usuarios sordos o con alteraciones del habla. Del mismo modo, determinados requisitos de
interaccion fisica pueden limitar el uso por personas con discapacidad motora. Estas limitaciones
refuerzan la necesidad de disefiar sistemas multimodales y redundantes, donde las restricciones de
un canal puedan compensarse mediante otros.

Esta heterogeneidad tecnoldgica evidencia que el hardware actual de los robots sociales aun
presenta limitaciones significativas. Para lograr una tecnologia verdaderamente inclusiva, es
necesario adaptar sus componentes a las necesidades de accesibilidad de cada perfil de usuario. Por
consiguiente, este analisis pone de manifiesto la necesidad de definir criterios de disefio claros y
estructurarlos en guias practicas dirigidas a los disefiadores de los robots, con el objetivo de
promover robots sociales que sean accesibles desde las fases iniciales de su concepcién.

5. CONCLUSIONES Y TRABAJO FUTURO

El principal objetivo de este trabajo ha sido identificar y analizar las pautas de accesibilidad aplicables
a los distintos tipos de CNV en la interaccidn entre robots sociales y adultos mayores, mediante una
metodologia que combina revisién bibliografica, analisis de problemas y soluciones existentes y una
propuesta de categorizacion de las principales dificultades detectadas.

Como principal aportacién, se plantea un conjunto de directivas de disefio orientadas a promover
una interaccién inclusiva, vinculadas a una clasificacién detallada de los tipos de CNV, evidenciando
que, aunque los robots sociales actuales cuentan con numerosos sensores y actuadores, estos no han
sido evaluados de forma sistematica desde una perspectiva de accesibilidad para personas con
déficits sensoriales o cognitivos.

Se ha constatado que la CNV es un factor critico que afecta directamente a la comprensidn, la
confianza y la comodidad del usuario, especialmente cuando senales como la mirada, los gestos o las
expresiones faciales presentan una complejidad o velocidad que genera sobrecarga cognitiva. Por
ello, se concluye que el disefio de robots sociales debe alejarse de la dependencia exclusiva de
canales visuales y adoptar un enfoque multimodal y redundante, donde las limitaciones de un
componente de hardware puedan ser compensadas eficazmente por otros.

Asimismo, es fundamental simplificar la expresividad del robot hacia sefales funcionales y
predecibles, evitando un exceso de antropomorfismo que pueda generar expectativas irreales sobre
sus capacidades sociales.

Como trabajo futuro, es imprescindible avanzar hacia un analisis de accesibilidad pormenorizado por
componentes, evaluando de forma individual cémo el disefio de cdmaras, pantallas, actuadores y
sensores pueden suponer una barrera para los distintos tipos de discapacidades. Esta linea de
investigacion permitird desarrollar estrategias especificas de adaptacidon que aseguren una
interaccion inclusiva segura y satisfactoria para todo el colectivo de adultos mayores.
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ANEXO
Referencias de los estudios incluidos en la revision sistematica

Debido a restricciones de espacio, la lista exhaustiva de las referencias bibliograficas correspondientes
a los estudios analizados en esta revision de la literatura no se incluye en el apartado de Referencias.
El documento completo con todas las referencias esta disponible como material complementario en
el siguiente enlace:

Lista completa de referencias

61


https://doi.org/10.65234/interaccion.150
https://drive.google.com/file/d/1jk5xNgdo8W1_o5KMkmC_phKe-nnEZhUf/view?usp=sharing

	1. INTRODUCCIÓN
	2. METODOLOGÍA
	3. RESULTADOS
	3.1. Soluciones de accesibilidad en la comunicación no verbal en robots sociales
	3.1.1. Expresión facial
	3.1.2. Mirada (gaze)
	3.1.3. Gestos
	3.1.4. Morfología
	3.1.5. Posición del robot (proxémica)
	3.1.6. Movimiento
	3.1.7. Prosodia (voz)
	3.1.8. Manipulación de objetos y personas
	3.1.9. Luces
	3.1.10. Interacción táctil (háptica)
	3.1.11. Pantalla / Interfaz del robot
	3.1.12. Proyección audiovisual


	4. DISCUSIÓN
	5. CONCLUSIONES Y TRABAJO FUTURO
	6. AGRADECIMIENTOS

