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Tema de la charla:
Por que un robot puede ser una obra de arte ? - Experiencia del proyecto "Sotto Voce"

A través de un breve recorrido por las ideas principales que guiaron la creacion del proyecto
artistico “Sotto Voce’, intentaré pensar sobre el interés de las razones que posibilitan
transponer o resignificar un equipamiento industrial (sea este obsoleto o no), en un proyecto de
arte. A partir de los ejes personales en los cuales me basé para pensar la idea de un robaot,
trataré de acercarme también a la idea de lo que ese robot puede ser al momento artistico-
tecnoldgico, mas que aquello que realmente es.

Acerca del Proyecto Sotto Voce 2008,09

El proyecto descripto aqui, y
al que me referi en
oportunidad de la charla en el
Eci-UTN, pertenece a |la
primera fase de una obra
que esta basada
principalmente en la
utilizacion y resignificacion de
un robot tipo industrial, el
cual es sacado de su
contexto de linea de
produccion, encerrado vy
colocado en un espacio de
exhibicion fuera del ambito
industrial para el cual fue
disenado.

La obra descripta en ocasion de la charla, comprende 2 partes diferenciadas por la complejidad
inherente del proyecto en si. El trabajo con el robot real se encuentra en fase de espera por
motivos de las gestiones para la obtencion de una unidad.

Esta primera fase comprende entonces una visualizacion 3D, la cual estd armada por medio de
un algoritmo autonomo que imita la estructura y el movimiento de una de estas unidades
robadticas descriptas. Esta visualizacion representa el accionar del robot, y aqui, los movimientos
y su sonoridad asociada se generan en tiempo real y de manera auténoma. Las personas que
contemplaron la instalacion en las oportunidades en que fue expuesta, pudieron ver una
coreografia de movilidad ejecutada en forma continua por esta videoescultura generativa y al
mismo tiempo escuchar su performance sonora. Los sonidos sintetizados generandose a cada
momento en la obra, aportan la idea de lo que el mismo robot-animacion es capaz de producir
con la estructura con la que fue disefiado. Esto propio se refiere a la idea de una "voz", en
términos conceptuales, la cual se manifiesta en voz baja, en entrelineas, (a sotto voce) casi como
un discurso de lo que estéd vedado. Particularmente analizo en este proyecto al tipo de accion
gue ejecutan los robots industriales, y su artistica sonora-movil. El proyecto trata entonces la
relacion movimiento-entorno sonoro, como un discurso que se genera a partir de estos mismos
movimientos. La idea es que la animacion presentada en este caso, puede describir una suerte
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de coreografia que subvierte la idea de eficiencia, desde la generacién de un entorno sonoro
poético que es totalmente ajeno en el disefio original de estos robots. Me interesa, asi, trabajar
la idea de eficacia y eficiencia, proyectandola desde el punto de vista de estos agentes.

Sobre las motivaciones del proyecto

Una de las primeras lineas a abordar con este proyecto consistid en trabajar la idea de lo
disfuncional en relacion con elementos de la tecnologia, que en este caso se corresponden con
elementos tecnoldgicos complejos, para asi analizar el valor de eficiencia asociado con las
producciones seriales de los Ultimos tiempos.

Comenceé a elaborar estas ideas y me encontré réapidamente con una interesante dualidad de
amor-odio en relacién a la maquina y a través de gran parte de la historia del hombre.

Somos capaces de crear maquinaria cada vez mas compleja, rapida, y sofisticada e intentamos
todo el tiempo que sean capaces de aprender, razonar y tomar sus propias decisiones. En este
punto comienza un aspecto llamativo e interesante, ya que junto con estos avances vamos
generando en el tiempo una suerte de temor oculto cada vez mayor de que algun dia todo, o
gran parte de esta tecnologia, se vuelva en nuestra contra, dando lugar a la realidad de las
visiones mas apocalipticas y tecno-destructivas.

Hemos asistido, desde el comienzo de la revolucion industrial, a una cada vez mayor perfeccion,
mejora y afinacion de los métodos y dispositivos de produccion en serie de bienes, para una cada
vez mayor demanda de consumo propia de la dinamica del capitalismo global.

Esta carrera perfeccionista de mejoras en los métodos de serializacion de la produccion, ha
arribado en los ultimos afios al desembarco de maquinaria, mecanismos y elementos totalmente
automatizados y reprogramables para el trabajo en la linea de produccion. Un icono, quizas de
estos avances, es la incorporacion en serie de los robots industriales. A éstos y a su marco
tecnolégico hago referencia en este trabajo.

Como se relacionan estas ideas con el robot real

Por lo expuesto anteriormente, la interaccion con un robot real, supone poner en juego estas
ideas desde la utilizacion de un robot industrial que desarrolle en el espacio una suerte de
performance sonora en continuo y que ésta esté intimamente ligada a la razén de sus
movimientos.

El sonido producido por la propia dinamica de movimiento y rozamiento de las partes
constitutivas se presenta, a priori, como un sub-producto no deseado del disefio en general de
los robots en la industria, y en particular en estos, lo que se relaciona a la fisica propia en el
esquema de su movilidad caracteristica.

Se propone poner de manifiesto esta sonoridad, resignificando su sentido en relacién con la
propia fuente que la produce: los movimientos sin los cuales estos robots no son tal,
descartando en este proceso el sentido de precision y eficacia para lo cual estos agentes
fueron creados.

Por consiguiente, estos robots son desarrollados sobre la base de una extrema eficiencia en su
desempefo, particularmente el tipo al que me refiero, simula la mecanica de destreza de un
brazo humano pero, l6gicamente, haciendo tareas que éste no podria. En éstos existe, en casi
todos los casos, una dualidad interesante entre los tiempos de extrema eficiencia y precision y
los movimientos bruscos que se generan en los llamados “tiempos muertos”.

Dichos movimientos se producen gracias al disefio particular de su funcionalidad, la cual esta
dedicada a acortar el tiempo requerido entre la finalizacion de una tarea especifica y el instante
en que comienza la proxima tarea precisa y repetitiva.

Esta forma de moverse es inmanente a la condicion de este tipo de robot, siempre la precision
en alguno de sus movimientos termina con una accion concreta y en muchos casos muy
compleja. Cada parte del robot funcionaria como una unidad discreta con su propia “vida”, y el
conjunto resultante sera una especie de sistema emergente, donde son muy caracteristicos los
dos movimientos (suti-brusco) citados mas arriba. Gracias a todo este conjunto de despliegue

"En general es llamado asi al tiempo en que, por alguna razon, no se realiza una tarea habitual para la cual estd montada toda la
estructura de produccion en una industria. También es llamado asi al tiempo en el cual un dispositivo posee un momento de
espera antes de volver a iniciar su tarea. Basicamente, este suele ser un punto al cual se trata de evitar o reducir al maximo.
Creus Solé, Antonio. “Instrumentacion industrial”. Marcombo, Ediciones Técnicas 2005, p. 489-490.



movil, se suele considerar en los lugares de accion real de estos robots, un perimetro de
seguridad de una cierta distancia.

En este punto se puede apreciar
un aspecto interesante del
desarrollo conceptual de este
trabajo, ya que el perimetro
citado, y al que se refiere esta foto
tomada de una situacion real,
hace aparecer al robot en una
especie de encierro perpetuo.
Creo también que en este punto,
esto mismo refuerza las ideas de
aislamiento producidas por estar
“diciendo algo incomprensible”
para la légica que lo rodea.

Un discurso oculto debajo de la
palabra, debajo de la voz (sotto
voce), el cual paraddjicamente
habla de un sistema de seguridad

creado por nosotros mismos para protegernos de la maquina a la que hemos dotado de

vida............

En conclusion, un mecanismo de este tipo y desde esta vision, no estara llevando a cabo ninguna
accion que produzca un resultado “efectivo”. Estas acciones carentes de concrecion en un fin
preciso, son inservibles desde el punto de vista de la cadena de produccion industrial, y la obra
sonora generada es una especie de mondlogo solitario en el terreno de la eficiencia de sus

pares.
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