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The present work exposesthe reflection directed toward the establishment of theinforma-
tive function of stimuli which are involved in the procedure of “self control” to try to
answer this question again: “Is the self-reinforcement possible?’. The “self-control” pro-
cedureswere considered anal ogous to acontrol system made by feedback, and in that way
most of the concepts related to this process were reopened. The reference framework is
within the general systems theory and about two of its integral theories: the cybernetics
and the information theories. The analytic models are derived from these two theories that
allowed reviewing two experiments developed on the “self-control field”. It was clear
with this procedure that the “function of the stimuli feedback” is determinant in the behav-
ioral changes searched with itsintervention and at the same time the information given by
feedback may be considered asan important parameter on the explanation of such changes.
It wasalso ratified, that the concept of “ self-reinforcement” should be eliminated from the
behavioral explanations of self-control and inits placeit is possible to talk about the feed-
back function.
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Egtearticuloretomalalineadetrabgjoini-
ciada en la década de los ochenta por
destacados profesores como Carlos Pereiray
LeonidasCastro (ver Castroy Pereira, 1983).
Igualmente se actualizan los aspectos con-
ceptualesapartir delaliteratura cientificaen
el campo dedl aprendizgjey & andisisconduc-
tual, retomando autores como Rachlin, Stad-
don, Catania, Bandura y otros. Ademas, €
modelo matemético que aporta la Teoria
General de Sistemas sigue manteniendo la
vigencia de los andlisis efectuados en afios
atrés, por lotanto, serecomiendaaloslectores

interesadosir alafuentes bésicas. von Berta
lanffy (1979 y 1984), Mullholland (1979),
Diestefano, Stubberud y Williams (1982,
1985) y demésautoresqueabordan latemética
de la cibernética (mecanismos de control) y
lainformética (transmision de informacion).

Pararesponder lapreguntainicial: “ ¢Es
posible € auto-refuerzo?’ se procedera a
demostrar la“funcion feedback de | os esti-
mulos’ apartir delavisién que permite un
“model o de autocontrol desdelaTeoriaGe-
neral de Sistemas’ (Castro, Dandn, Garcia
y Gonzalez , 1986).
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TEORIA GENERAL
DE LOSSISTEMASY AUTOCONTROL

Lasciencias se han ocupado enlareduc-
cién de fendmenos complejos hasta des-
componerlosen relacionesentredos o pocas
variablesyaque s seimplican muchas va-
riables, su explicacion abarcaunacompleji-
dad que requiere cierto orden u organiza-
cion. Lanocionde“sistema’, como enfoque
cientifico permite la investigacion de las
totalidades organizadas queincluyen varia-
bles mdltiples.

El concepto de“sistema’ tieneunalarga
historia: originamente sus planteamientos
eran de tipo filosdfico, pero poco a poco
pasd a dominio de las ciencias cuando se
comenzaron aexplicar losfenébmenos com-
plejosteniendo en cuentatodos sus elemen-
tosy laposibilidad de descubrir leyes para
los distintos niveles de organizacion. El
enfoque sistémico permite tratar el mismo
problema desde diversas perspectivas pues-
to que los modelos, las técnicas matema-
ticas, losconceptosy |os pardmetros poseen
caracteristicascomunesy correspondencias
mutuas (Bertalanffy, 1979 y 1984; Mulho-
lland, 1979).

Esasi como Bertalanffy (1979 y 1984),
define un “sistema’ como un conjunto de
partes que se relacionan entre si y con un
medio. Este concepto serefiereacaracteris-
ticasgeneralescompartidasy estudiadas por
variasdisciplinas que en formaaxiomatica,
centran su interés en ladefinicién rigurosa
del sistemay la extension de sus implica-
ciones.

Asumir un sistema como un modelo
general cuyas caracteristicas correlacionan
con ciertosrasgos universalesdelosobjetos
observados, ha permitido considerar la
relacion existente entre la Teoria General

de Sistemas con la conducta de cualquier
sistema, cuyo principio bési co establece que
el comportamiento del mismo emergedela
interaccién dinamicade sus partes; ademas,
el sistema se comporta como un todo.

Para Bertalanffy (1979 y 1984), los
sistemas“reales’ 0*concretos’ son entida-
des que se deducen de la observacion de
los eventos que ocurren independientemen-
tedel observador, mientrasquelossistemas
“abstractos” son planteados conceptual-
mente en correspondencia con larealidad.

Por su parte, Mulholland (1979), sefida
que el experimentador formula un sistema
“intangible” a partir de los hechos, los su-
puestos, las hipétesis y las conjeturas con
mirasaestablecer unsistema“tangible’ que
es la entidad observada con e empleo de
disefios de medicidn o dispositivo por me-
diodel cua seinterceptael sistemaen estu-
dio; estaoperacionincluyelasfuncionesde
transferenciaque describen las“ transforma:
ciones’ de las variables independientes y
permiten la prediccidn de las variables de-
pendientes. Se puede considerar entonces,
que un experimento es un model o querefle-
jael paso deun sistemaintangible abstracto
en uno tangible o concreto.

La Teoria Dindmica de los Sistemas
planteada por Bertalanffy (1979 y 1984),
se interesa por |as transformaciones de los
sistemas en el tiempo. Laidea basicaes €
concepto de “estabilidad” como efecto de
laactividad del sistemaalasperturbaciones
einputs provenientesdel medioyaseasiste-
mética o accidentalmente. Asi, para Bertar
lanffy (1979 'y 1984), Mulholland (1979) y
Schwartz (1979), es evidente la relacion
entre la Teoria Dinamica de los Sistemasy
laTeoriadel Control, puesto que controlar
significa“ hacer asintéticamente estable un
sistemaquenoloes’ a incorporar un dispo-
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sitivo controlador cuya funcién dentro del
sistema es contrarrestar 0 amortiguar €l
efecto de perturbacion que apartaal sistema
de su estado estable. En consecuencia, la
tecnologiade sistemasincluye unaserie de
model os, enfoques'y técnicas que permiten
lacomprensiony e grado de control factible
en los problemas de interrelaciones de
mltiples variables.

El desarrollo de la Cibernética como
teoriadelos mecanismosdecontrol, estudia
los sistemas que pueden captar, conservar
y transformar informacion parautilizarlaen
la regulacion de eventos en e tiempo. Se
fundamentaenlosprincipiosdeloscircuitos
de retroalimentacion o feedback y en la
transmision de informacién como compo-
nentes bési cos delos sistemas de auto-regu-
lacion (Schwartz, 1979).

Mientras tanto, la informética como
ciencia de la organizacién, clarificalasre-
glasdedecision del comportamientodel Sis-
tema a través de mecanismos de codifica-
cién que siguen las leyes probabilisticas.
Unavez que se codificalainformacién de
una forma particular, seintegra el circuito
de feedback para conformar un dispositivo
auto-regulatorio del comportamiento del
sistema, con € objeto de mantener laestabi-
lidad del mismo. Cuando ya se halogrado
la estabilidad através del tiempo, se puede
afirmar que el sistema esté controlado por-
que auto-regulasu comportamiento (Berta-
lanffy, 1984).

Para Castro, Dandn, Garciay Gonzélez,
(1986), la evolucion de la Teoria de Siste-
masy sus planteamientos permiten nuevos
campos de estudio para las ciencias y en
particular para la psicologia a abrir otras
perspectivas en € andlisis del comporta
miento humano como un sistemaintegrado
guetienefuncionamiento dindmico, ordena-

do y conformado por eventos fisicos, am-
bientales, organicas, etc., por mecanismos
de auto-control y auto-regul acién; por infor-
macién codificada y programada, de cuya
interaccién emergen regul ari dades compor-
tamental es 0 patrones especificos, analiza-
bles, replicablesy con nuevas posibilidades
de aplicacion a diversos niveles de desem-
pefio de los individuos.

Pasando a otro campo, |a Teoria Gene-
ral del Aprendizaje, hallegado a establecer
ciertos pardmetros relacionados con lafor-
maen que se afectalaconductadelosorga-
nismos a partir de las influencias externas,
lo cual proporciona una evidencia acerca
de los mecanismos naturales y artificiales
de control alos cuaesestasujeto e compor-
tamiento; cadavez que un organismo inter-
actliacon suambiente, se producen relacio-
nes entre ambas partes que suscitan cambios
tanto en el ambiente como en €l organismo.
Estaunidad funcional seconsideraun siste-
ma (Baum, 1973; Mulholland, 1979;
Schwartz, 1979; Staddon, 1983, y 2001, y
Staddon y Ettinger, 1989).

Paraestosautores, laposibilidad de con-
trolar laconducta por medio de lamanipu-
lacion sistematizada de unao mésvariables
ambientales relevantes para generar una o
mas respuestas de un organismo, que a su
vez modifique el ambiente, esunaperspecti-
va que considera la interaccion organismo
- ambiente como unarelacion entrelasres-
puestas y Sus consecuencias.

Hay entonces, eventos en € ambiente
natural que producen las mismas conse-
cuencias cadavez que se dan ciertas condi-
ciones con lo cua se han establecido leyes
que permiten predicciones confiables, en
contraste con otros eventos en los cualesla
rel aci on respuesta-consecuencias no es muy
confiable debido a que el nimero de
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consecuencias posiblestiende aser infinito
y adepender de muchos factores. No obs-
tante, lainvestigacion delaboratorio haper-
mitido desarrollar procedimientos quetien-
den areducir laincertidumbrey mejorar la
prediccion de la relacion respuesta-conse-
cuencias através del mangjo delas contin-
gencias, se trata de la sistematizacion de
programas paralaregulacion delaconduc-
ta, yaseaen la probabilidad de ocurrencia,
0 en las caracteristicas topogréficas, en la
secuencia de las respuestas, 0 en cuaquier
otraformade cambio (BustosdeAlbanchez,
Cqgjiao de Pérez y Castro, 1982).

Es asi como €l mangjo sistematico de
las consecuencias paralograr un efecto de-
seado, permiteel control del comportamien-
to de otros organismos o de la propia con-
ducta. Para Staddon (1983 y 2001), este
“control por sus consecuencias’ estarela
cionado directamente con & control por me-
dio del feedback, a considerar que la con-
ducta esta controlada por aguna forma de
discrepanciaentre el “estado presente dela
acciony un estado ideal”.

Las controversias presentadas por los
distintos enfogues interesados en definir el
término “auto-control” hallevado a desa-
rrollo de numerosas investigaciones y teo-
rias que aungue concuerdan en cuanto ala
influencia de los factores temporales tales
como lademoradel reforzador, difieren en
la forma como consideran su efecto sobre
el comportamiento presente. Estas son las
teoriasmediacionalesy situacionalesacerca
del auto-control.

L os tedricos mediacionales tales como
Bandura(1976y 1981), Thorenseny Maho-
ney, 1974, Kanfer y Karoly, 1972, citados
por Castro, Danén, Garcia y Gonzélez
(1986), plantean € papel de los estimulos
mediadoresen el proceso de* auto-control”,

como variables del organismo que median
en lainfluencia delas consecuencias exter-
nas demoradas.

Segun la posicion no mediacional, €l
determinar lasregularidades delasrelacio-
nesentre el organismo y el ambiente exter-
no, le permiten a individuo controlar su
propio comportamiento. Este enfoque per-
mite un avance notable en e andlisis del
comportamiento puesto que coincide con
los lineamientos explicados acerca de la
Teoria General |os Sistemas, mientras que
la posicién mediaciona que atribuye una
eficaciacausal a pensamiento anticipatorio
COMO Proceso cognoscitivo es considerada
dentro de la teoria comportamental como
una “regresién” en términos de la unidad
de andlisisy en términos del estudio de las
variables relevantes (Bustos de Albanchez,
Cdgjiao dePérezy Castro, 1982). Ladiferen-
cia conceptual que se presenta entre los
enfoques que tratan de dar explicacién a
“auto-control” permite considerar otros
conceptos relacionados como el “auto-mo-
nitoreo” y el “auto-refuerzo”. Asi, laefecti-
vidad del “ auto-monitoreo” no se hademos-
trado definitivamente en cuanto alamodifi-
cacién y mantenimiento de los comporta-
mientos; a parecer € problema de fondo
eslaoperacionalizacién del comportamien-
to que se va a monitorear y més concreta-
mente el establecimiento de los criterios
paralamedicion.

Enoposicidn, lostedricos mediacionales
asignan un papel preponderante a “auto-
monitoreo” y en particular al “auto-
registro”. De éste depende laevaluacion de
laconducta, al comparar lo evaluado con el
estandar de ejecucion establecido pre-
viamente, y asi, acceder o no a “auto-
refuerzo” o al “auto-castigo” (Kanfer,
1970).
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Por su parte, el punto devistano media-
cional expuesto por Rachlin (1974) y am-
pliado por Castro y Pereira (1983), destina
para € “auto-monitoreo” una funcién de
evauador delainformacién proveniente del
ambiente a partir de las modificaciones
efectuadas por laconducta. Estafuncion de
evauador serialamismaque Staddon (1983
y 2001) ha denominado “comparador” y
forma parte de lafuncion de feedback en el
mantenimiento de la conducta cuando las
consecuencias valoradas se producen a
largo plazo. El “auto-refuerzo” y el “auto-
castigo” son términos que aparentemente
indican la auto-aplicacién de una conse-
cuencia por € sujeto mismo, sobre la ocu-
rrenciade su propio comportamiento (Gol-
diamond, 1976, citado por Castro, Dandn,
Garciay Gonzalez, 1986).

Estas afirmaciones han originado serios
cuestionamientosy unaampliacontroversia
tedrica. Por una parte, las teorias media-
cionales asignan propiedades de incentivo
(Bandura, 1976 y 1981; Mahoney, 1974);
Yy, por otra, las teorias no mediacionales
plantean que laaccion del auto-refuerzotie-
nevalor informacional acercadelarelacion
existente entre larespuestay €l reforzador
demorado (Catania, 1976 y 1979; Goldia-
mond, 1976; Rachlin, 1974; Stuart, 1972).

No obstante, alin no se ha demostrado
suficientemente lapropiedad informativade
los estimulos en el contexto del “ auto-con-
trol” apesar del desarrollo de los enfoques
Cibernéticos e Informéticos en otras éreas
delaciencia. Un avanceimportantelo efec-
tuaron Castroy Rachlin (1980), cuando rea-
lizaron un estudio con € objeto de separar
las propiedades deincentivoy lasinforma-
tivas del “auto-refuerzo” por medio de un
programa de reduccién de peso corporal,
pero losresultados no mostraron diferencias

significativas, aungue surgieron nuevos
planteamientos e hipodtesis. Dicho estudio
recibié cuestionamientos metodol 6gicos
por parte de Bandura (1981), que asu vez,
se consideraron en otra investigacion pos-
terior efectuada por Bustos de Albanchez,
Cgjiao de Pérez y Castro (1982) paraclarifi-
car el papel delosestimulosintermediarios
en el “auto-control” . En este caso, €l objeti-
vo era evaluar los efectos informativos o
reforzantes delosestimul os presentadoscon
diferente valenciaheddnicapero coniguaes
propiedades informativas. Los resultados
permitieron concluir que el papel relevante
de los estimulos radica en hacer més clara
y nitidalarelacion entre el comportamiento
Y SuS consecuencias demoradas. Una revi-
sion posterior de este estudio fue reaizada
por Bustos de Albanchez, Cajiao de Pérez,
Castro y Ponce de Ledn (1983), a fin de
ofrecer una evidencia adiciona acerca de
las propiedades de feedback del “auto-re-
fuerzo”. Es importante hacer notar que la
referencia al “feedback” (sea positivo 0
negativo), como se presenta en el experi-
mento origina de estosautores, parece sus-
tituir en parte, el sentido de “valencia’
(negativao positiva), y en consecuencia, se
aclara que dentro del enfoque sistémico
cuando se hablade“feedback” sehacerefe-
renciaalas cualidades o funcion informati-
vaqueadquiereel estimulo en unarelacion
de contingencia o dentro de un sistema, lo
cual difiere delas propiedades o valoracion
hedonica de los estimul os.

Para estos investigadores |a efectividad
del feedback negativo se debe a hecho de
haber utilizado el estimulo aversivo que
ademés fue mas informativo (cualitativa-
mente). De ahi se desprende que el verda
dero papel del “auto-refuerzo” inmediato es
entregar una carga informativa (cuantitati-
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vamentey/o cualitativamente hablando) que
lereduzcalaincertidumbrea sujeto acerca
de la prediccion del reforzador demorado,
lo cual causaria que la persona preste méas
atencién a su propia conducta.

En consecuencia, se puede admitir que
lablsqueda deinformacion esunaactividad
fundamental de los organismos que actlian
paramaximizar laprediccion de resultados
valorados. Estas afirmaciones surgieron al
refutar el concepto de“ contiguiidad” como
elemento indispensableenlas contingencias
de reforzamiento y en su lugar Bloomfield
(1972), postul6 que la “contingencia’ es
necesariay esencial paralaadquisicion de
informacién; y de sus corolarios se puede
deducir que hay que diferenciar entre la
valoracion heddnica de las consecuencias
y los eventos que las informan.

Por otraparte, Baum (1973) en sutraba-
jodereinterpretacion dela“ley del efecto”
apartir del entendimiento de una relacion
entre el organismo y su ambiente como un
sistema regulado por medio del feedback,
permite ampliar la vision del proceso a
introducir lanocion de* correlacion molar”
entreloseventos que conforman el sistema;
es decir, quedaincluidalafuncién de feed-
back a describir las contingencias particula
res de una situacion. La contingencia, para
el autor, es el establecimiento verbal delas
condiciones necesarias para que ocurra €l
refuerzo (reglas), mientras que la funcion
defeedback expresalarelacion cuantitativa
de la contingencia impuesta entre la res-
puesta (output) y las consecuencias (feed-
back) que se deriva de |as propiedades del
programa establecido y es algo mas que la
descripcion del mecanismo de entrega de
reforzadores.

Seglin los planteamientos de este autor,
los eventos no pueden considerarse como

algo momentaneo y aislado sino como un
flujo continuo, cuantificado como unatasa
de feedback, y de output, por consiguiente,
y €l tiempo es una dimension fundamental
paradeterminar loseventosqueintervienen
en ladefinicion del sistema, laexplicacion
de su funcionamiento y lamedicién de las
variables.

Asi, la conducta de los organismaos se
puede considerar desde €l punto de vista
molar como una secuencia de respuestas
emitidas por el organismo en un tiempo da-
do; no se hace necesaria la “contigidad”
respuesta-reforzador y lanocion de correla
CiOn pasaa ser més descriptiva delosfeno-
menos de asociaci On entre eventos naturales
0 programados. En contraste, tradicional-
mente ha predominado la vision molecular
que analizalaconductaapartir de respues-
tas discretas momentaness.

Lanocion de*funcion defeedback” ejer-
cidapor losestimulos se originaen los estu-
diosde Ferster y Skinner, 1957, citados por
BustosdeAlbanchez, Cgjiao de Pérez, Cas-
troy Ponce de Leon (1983), quieneslogra-
ron que se mantuviera la conducta en pro-
gramas muy exigentes, con lainclusion de
un mecanismo que suministraba informa-
cion al organismo sobre el desarrollo dela
gjecucion de | as respuestas pertinentes.

Todos estos avances en la Teoria Gene-
ral deAprendizaje son de particular impor-
tanciaen el desarrollo delatecnologiapro-
pia del andlisis conductua y en la explo-
racion de aspectos aplicados alamodifica
cién del comportamiento.

Hasta el momento, como lo afirman
Castro y Pereira (1983) y lo ratifican otros
autores, €l “auto-control” esun arreglo que
permite que un comportamiento dado esté
controlado por consecuencias distantes en
el tiempo. En estas condiciones, lademora
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en el refuerzo hace quelarelacion de contin-
gencia sea vaga 'y ambiguay por lo tanto,
sus efectos son débiles en el mantenimiento
del comportamiento. Es asi como los esti-
mulosintermediariosinformativostienen la
funcion de aumentar la “saliencia’ de la
informacion sobre | os requisitos conductua
lesy por esto seincrementan |os efectos de
mantenimiento del refuerzo demorado; su-
ponen, en consecuencia que “los efectos
atribuidos al auto-refuerzo se explican me-
jor en términos de lainformacion que pro-
porcionan estos estimul os programados por
el organismo” (p. 35).

Con laanterior afirmacion aparece una
interesante disparidad conceptual pues
mientras Castroy Pereira(1983) serefieren
ala“informacién acerca de los requisitos
conductuales’, Bloomfield (1972) y Fantino
(1977) hablan de “informacion acerca de
resultados valorados’. Hay un acuerdo en
cuanto al papel informativo de los estimu-
los, pero cud es?Informan sobrereforzado-
res demorados? Informan lasreglas de jue-
go? Informan que “van por buen camino”
0 que se alejan del objetivo?

Retomando €l planteamiento de Baum
(1973), éste serefierealarelacion organis-
mo-ambiente como un sistema con feed-
back, |o que permite considerar |a perspecti-
vaanaliticamolar proveniente de la Ciber-
nética, lacual complementacon el enfoque
analiticomolecular delalnformatica, (Cas-
tro, Danoén, Garciay Gonzalez, 1986).

Igualmente, Staddon (1983 y 2001) y
Staddony Ettinger (1989), promuevenlaidea
de modelos “dinamicos’ propuestos por
Bertalanffy (1979 y 1984) que plantean
ecuaciones en funcion del tiempo para des-
cribir la conducta, en contraste con los mo-
delos “estéticos’ que emplean ecuaciones
funcionales simples que dan algunos indi-

cios acerca del funcionamiento del sistema
pero no alcanzan aidentificar y caracterizar
las condiciones necesariasy suficientes para
laestabilidad del mismo. En ninglin momen-
to se descarta la complementariedad de los
modelos estético y dinamico en € andlisis
molecular-molar del comportamiento.

LA FUNCION FEEDBACK DE LOS
ESTIMULOS (O AUTO-REFUERZO)

Lainvestigacién adelantada por Castro,
Dandn, Garciay Gonzélez (1986), se propu-
S0 establecer un modelo de andlisis acorde
con los principios de la Teoria General de
los Sistemas que permitiera la aclaracion
de la funcion informativa de |os estimulos
intermediarios en los procedimientos de
“auto-control” como unaaternativaalo que
se hadenominado en laliteraturacomporta-
mental, “autorrefuerzo”.

El conocimiento de la nomenclatura
acerca de la teoria de la retroalimentacion
(feedback) y los sistemas de control sirve
como base parala comprension conceptual
propia de esta disciplina. La nocion de
“autocontrol” tiene quever conladefinicion
de “sistema’ como un arreglo o conjunto
de elementos (objetos o eventos) conectados
einterrelacionados que conforman unauni-
dad con funcion definida. Es asi como un
sistemade control es unaformade arreglo
entre componentes que permite la regula-
cion, ladirecciény el comando desi mismo
y/o de otros sistemas (Diestefano, Stubbe-
rud y Williams, 1982 y 1985).

Un sistemade control tiene como deter-
minantesel “input” oinformacion deentra-
day € “output” o informacion de salida.
En los sistemas con circuito abierto la
accién de control esindependiente del out-
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put mientras que en los sistemas de circuito
cerrado la accion de control depende casi
exclusivamente del output y se conocen
como “sistemas de control por medio del
feedback’; este tipo de sistemas permiten
explicaciones mas extensas (Baum, 1973;
Bertalanffy, 1979 y 1984; Mulholland,
1979; Schwartz, 1979; Staddon, 1983 y
2001; Staddon y Ettinger, 1989).

Laingenieriade los sistemas de control
empleatrestiposde representaciones delos
modelos para el trabajo de andlisis, disefio
y evaluacion; las ecuaciones diferenciales
y otras relaciones matematicas, |os diagra-
mas en bloque y las gré&ficas de flujo de
sefiales, (Diestefano, Stubberud y Williams,
1982y 1985).

L as ecuaciones mateméticas representan
tedricamente el sistemaatravésdesimbolos
nuUMEricos que constituyen la descripcion
interna de las relaciones funcionales entre
los componentes del mismo. En la descrip-
cion externa se emplean los diagramas de
blogue y de flujo que representan lasrela
cionesdel sistemacon el medioy con otros
sistemas en términos de inputs y outputs,
con funciones de transferencia (lineales)
guelosvinculanentres y que puedenrepre-
sentarse por medio de conjuntos de valores
discretos (si-no, on-off, 0-1 en la teoria de
informacion).

Las ecuaciones diferenciales permiten
expresar las propiedades del sistema. La
transformacion de la ecuacion diferencial
queindicalascondicionesrealesy actuales
de un sistemadado esunafuncion detrans-
ferencia. Lafuncion detransferenciase pue-
de establecer por medio del empleo de la
“transformada de Laplace” que es unatéc-
nica de transformacién que relaciona fun-
ciones de tiempo afunciones dependientes
de una variable compleja que depende de

lafrecuencia(s). Laformulateleol dgicadel
vdor final esunatransformacion delaecua
cion diferencia queindicalas condiciones
reales del sistemadado (Figuras1y 2).
Lafuncion detransferenciadel sistema
dada por la transformada de Laplace es:

P(s) =Y (s) Unidades de paso / X(9)

Lageometriacomplementaladefinicién
externa del sistema a permitir expresar e
cambio queocurre por medio delatrayecto-
riade las variables de estado en el espacio
cartesiano de estados. L as representaciones
gréficas y mateméticas de los sistemas se
han aplicado como model os de sistematiza-
cion tedricay experimentalmente en la ex-
plicacion delaconducta(Mulholland, 1979;
Staddon, 1983y 2001 y Staddony Ettinger,
1989).

- s ELOGOUE

INPUT

——————*

OUTPUT

Figura 1. Componentes bésicos de un diagra-
made blogue que representaun sistemaabier-
to. (Diestefano, Stubberud y Williams, 1982
y 1985).

. LEET ——

X | Y

Figura. 2. Representacion gréficade un siste-
ma considerando la funcion de transferencia
de informacién (Diestefano, Stubberud y
Williams, 1982 y 1985).
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Este sencillo modelo también ha sido
empleado por Mullholland (1979) para
mostrar la relacidn entre e estimulo y la
respuestade laformacomo seapreciaenla
figura 3.

Perturbacion

¥
s Orpanismo ii?."
Estimulo Respuesta
Figura3. Diagramaesguemético delarelacion
estimul o-respuesta (Mullholand, 1979).

Otra forma (figura 4) empleada por €l
mismo autor eslaque utiliza paradescribir
los experimentos sencillos; en este caso,
emplea el mismo diagrama pero lo rotula
de forma diferente.

Perturbacion
_ ¥
- Sigmeima qi;.\_ =
Variable Variable
Independiente Dependiente

Figura 4. Diagrama esquematico de un
experimento sencillo (Mulholland, 1979).

Desde el punto de vista de Staddon
(1983 y 2001) y Staddon y Ettinger (1989)
los modelos que prefiere emplear son los
de circuito cerrado con feedback. Por
giemplo, lafig. 5 muestralarelacion entre
la conducta y € ambiente en la conducta
adaptativa.

Control de Estimulos(x) Organismo (O) Respuesta (y)
[=RE]
A [yl o —
Ambiente

Figura5. Diagramadelarelacion organismo—
ambiente en la conducta adaptativa (Staddon,
1983y 2001; Staddon y Ettinger, 1989).

La forma candnica de los sistemas de
control esta descrita por Diestefano,
Stubberud y Williams (1982 y 1985), y
suministralapautagenera parael disefioy
el andlisis de | os sistemas con mecanismos
de control, ya que permite consolidar méas
objetivamente |os conceptos tanto de feed-
back como de control (Figura 6).

G:  Funcidn de transferencia directa o funcién de
transferencia “hacia delante” (feedforward).

H:  Funcién de transferencia de feedback.

GH: Funcién de transferencia de un circuito abierto.

C/R: Razéndecontrol ofuncion detransferenciadeun
circuito cerrado.

E/R: Raz6n de“error” o sefid impulsora.

B/R: Razén de feedback primario

Figura 6. Diagrama de la forma canénica de un
sistemade control por medio del Feedback (Dieste-
fano, Stubberud y Williams, 1982 y 1985).
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La"“ecuacion caracteristica’ se determi-
naapartirdel+GH =0

Los datos o informacion para las ecua
ciones proceden delosval ores comparados
por ladiferenciaentre el valor de entraday
el valor de salida en la operacion de feed-
back; esto permitea sistemaactuar correcti-
vamente paraiguaar el nivel éptimo nece-
sario para su funcionamiento segln laten-
denciaal estado-establey laneutralizacion
delaperturbacion haciad equilibrio, (Dies-
tefano, Stubberudy Williams, 1982y 1985).

Adiciondmente, Mulholland (1979) y
Schwartz (1979) consideran que el funda-
mento del control de lavariabilidad debida
al azar no debe ser unamaniobraestadistica
sino que el mismo sistema debe funcionar
envirtud delasauto-correcciones que puede
hacer con el feedback, es decir, lavariabili-
dad se puede corregir, enlugar de controlar-
la estadisticamente. El funcionamiento de
unsistemageneral se produce por un dispo-
sitivo de feedback negativo que detectalos
“errores’ apartir de laevaluacion del out-
put, a compararlo con los valores progra-
madosen €l ordenador parad input adecua-
do. El programa puede estar disefiado para
minimizar ladiferencia, o paramantenerla
constante, 0 alin paraampliarlaprogresiva-
mente (Mulholland, 1979).

ParaSchwartz (1979), el feedback nega-
tivo es la base para la auto-regulacion de
los sistemas que estan intactos, aungque no
descarta propiedades similares parael feed-
back positivo puesto que en generd actia
autométicamente, tanto por su naturaleza
como por su conformacion. Laconexion de
circuitos de feedback positivosy negativos
dependen del tipo dedisefioy delosprogra
masy, su efecto “ autonémico o automatico”
significa que la actividad del input es una
funcién del output y sus consecuencias; por

lo tanto, laauto-regulacion surge como una
propiedad de éste. Esasi como las propieda
des especificas delos circuitos de feedback
pueden tener efectos sobrelaestabilidad del
sistema. Tales propiedades pueden ser mo-
dificadas o afectadas tanto por la naturale-
za del feedback como por la naturaleza del
organismoy laformaen que estan conecta-
dos o relacionados.

Laatenuacion o desconexion deloscir-
cuitos puedellevar aun proceso de pérdida
de laregulacion cuyos efectos se observan
en la conducta del sistema, el cual pierde
su estabilidad (Schwartz, 1979). Ademés,
la cantidad y la calidad del feedback son
dosfactoresrelevantes, asi como |os aspec-
tosrelacionados con € organismoy lanatu-
raleza de la contingencia o conexion esta-
blecida (Schwartz, 1979; Bertalanffy, 1979
y 1984; Mulholland, 1979).

Lateoriadelainformacion introducela
nocion de*“informacion” como unavariable
codificabley medible através de su estruc-
turaestadistica(probabilistica). Esasi como
el feedback implicatransformacién deinfor-
maciony hay informacion cuando loseven-
tosolosestimul os estan arreglados de modo
queel organismo se puedaorientar al cono-
cer la situacion actual rea y/o establecer
una estimacion a su situacion futura, y en
todo caso, predecir cuales seran las posibles
dternativas de comportamiento, asi como
susefectosy consecuencias (Staddon, 1983
y 2001).

En general, unavariabletomavaloresa
partir de un conjunto de probabilidades y
tales valores congtituyen los datos o infor-
macion que utiliza el sistema mediante un
programa. Tanto los datos como € progra-
mason |os componentes del “ ordenador” o
planta de tratamiento de la informacion
(Diestefano, Stubberud y Williams, 1982y
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1985). La cantidad de informacion es pro-
porcional aladisminucion delaincertidum-
bre inicial que sigue a la recepcién de un
mensgj e (indeterminacion); estarelacionada
con el nimero de estados posibleso valores
que puede tomar el fenébmeno en estudio y
con laprobabilidad de que ocurra cada uno
deellos.

De acuerdo con Bertalanffy (1979 y
1982), existe unamedidao unidad deinfor-
macién que se obtiene al especificar unade
dos posibles alternativasigua mente proba-
bles que se denomina“ bit” o digito binario:
Como lainformacién “circula’ através del
sistema, se requiere de un tratamiento es-
pecial para la aplicacion de la nocién de
transmision. El papd deun sissemadetrans-
mision de informacion es reproducir en un
tiempoy lugar determinado lainformacién
de lafuente paraafectar el funcionamiento
de las partes interactuantes. Los sistemas
de control involucran en su funcién de feed-
back lo que se ha descrito como “transmi-
sién o procesamiento” de informacion
traducido en una cantidad abstracta, pero
medible en términos probabilisticosapartir
de codificaciones binarias.

Seguin Bloomfield (1972), €l organismo
se coloca a si mismo en lamejor posicién
parapredecir laocurrenciamedioambiental
valoraday las implicaciones desarrolladas
acercade esto se pueden comprender mejor
con la ayuda de los principios de la teoria
de lainformacion.

Deestamanera, |0s sujetos se comportan
activamente cuando encuentran y leen las
sefiales que orientan sus respuestas hacia
los resultados convenientes parael organis-
mo. Esto convierte en unatareade aprendi-
zgje €l entrenamiento en procedimientos
queincluyen el feedback, esdecir, procurar
la formacion de circuitos cerrados para la

auto-regulacion del comportamiento en
funcién de resultados valorados a largo
plazo.

Uno de los propdsitos de este articulo
consiste en la aclaracién del papel de los
estimulos intermediarios que forman parte
de los procedimientos de “auto-control”.
Ademés, se pretende recurrir a un modelo
explicativo diferente para dicho procedi-
miento, tanto desde &l punto de vistaexperi-
mental como desde |a perspectiva de la
aplicacion terapéutica.

METODO

Para fundamentar |la respuesta a la
pregunta, “ ;esposibled autorrefuerzo?’ se
reviso el andlisis efectuado por Castro,
Dandn, Garciay Gonzalez (1986), a apar-
tarse delos parametrostradicionalesy pro-
poner unaformaalternativa parala organi-
zacion y andlisis de los datos experimen-
tales, enfocados desde la perspectiva de la
TeoriaGeneral delos Sistemas. Seandliza-
ron dos experimentos luego de trasladarlos
alaterminologiapropiadesistemasy consi-
derar losdiagramasy aspectos mateméticos.
Losdatos sereinterpretaron entérminosdel
funcionamiento del sistemay laestabilidad
como tendencia propiaen relacion andloga
a fendmeno delareduccion dela“varianza
de error”. El primer experimento fue reali-
zado por Hayes, Rosenford, Wulfert, Munt,
Korn y Zattle (1983). Se adelantaron dos
procedimientos de “auto-refuerzo” con
tareas escolares. En uno de estos procedi-
mientos se emplearon todos | os aspectos del
“auto-refuerzo”: el establecimiento de me-
tas, la definicion de una contingenciay la
evaluacion de la gjecucidn de la conducta,
asi como la entrega de consecuencias.
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Enlaotramodaidad, el empleo deagu-
nos componentes eraopcional . Ademés, se
manipularon dos niveles de feedback; la
mitad de los sujetos tenian instrucciones
paraverificar lasrespuestas después de con-
testar el cuestionario; laotramitad no tenia
ocasiOn deverificar inmediatamente susres-
puestas.

Lasdosdimensiones (instrucciones para
producir € “auto-refuerzo” y modalidad de
feedback), se cruzaron para producir seis
gruposindependienteso “sistemas’. Losre-
sultados del experimento se resumen en la
figura?.

I ncremento

Ton imdback

Ningiimo Opci.o.nal Oingator.io Autorrefuerzo
Figura 7. Gréfica de la distribucion de los
resultados de os seis grupos o sistemas del
experimento realizado por Hayes, Rosenfard,
Wulfert, Munt, Korn y Zettle, 1983).

Tresdelos sistemastienen unaconfigu-
racion similar determinadapor lacondicion
“dsininstrucciones parad feedback’ y sede-
finen de la siguiente forma:

Sstema 1

Estaintegrado por doscircuitos abiertos
conectados en serie; |la linea de base tiene
tres pasadas (tres ensayos) y lafase experi-
mental tiene seis pasadas (seisensayos). Los
datosmostraron queel rendimientototal del

sistema fue de 0.20 como promedio de la
mejoriadelalineade base alafase experi-
mental. Lafuncién detransferenciageneral
fue de0.07 unidades de paso lo cual sugiere
deficienciay d sistemarequiere gustespara
lograr su estabilidad y su funcionamiento
adecuado.

Sstema 2

Esté igualmente integrado por dos cir-
cuitos abiertos conectados en serie; lalinea
de base tiene tres pasadas y la fase experi-
mental seis. Losdatosmostraron queel ren-
dimiento total del sistemafue de 0.3. como
promedio delamejoriaentrelalineadebase
y lafase experimental. Lafuncion detrans-
ferencia genera fue de 0.10 unidades de
paso lo cual sugieredeficienciay el sistema
requiere gjustes para lograr su estabilidad.

Sstema 3

También estaintegrado por doscircuitos
abiertos conectados en serie, tres pasadas
enlalineade basey seis en lafase experi-
mental. El rendimiento total del sistemafue
0.20 como promedio de mejoria entre la
lineadebasey lafase experimental. Lafun-
cion de transferencia general fue de 0:07
unidades de paso |o cual sugiereun sistema
deficiente que necesita gjustes parallegara
su estado estable.

Los tres sistemas carecen de circuitos
cerrados; asi, s semirael sistemadesde el
punto de vista de |0s sujetos, éstos carecen
delaposibilidad de verificar susrespuestas
y deestablecer relacionesfuncionaleso con-
tingenciasentrelo que estén haciendoy los
demas eventosambientales. Ademés, lapre-
sencia de comportamientos y eventos am-
bientales simultaneamente en €l tiempo y
en € espacio no garantizaque estén interac-
tuando ordenadamente; se requiere €l
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establecimiento de “reglas’ que regulen su
ocurrencia.

Los siguientes tres sistemas presentan
unaconfiguracién similar determinada por
lacondicion “coninstrucciones parad feed-
back”.

Sstema 4

Edtaintegrado por doscircuitos: uno abier-
toenlalineadebasey uno cerrado en lafase
experimental, con tresy sei's pasadas respec-
tivamente. Los datos mostraron que & rendi-
miento dd sstemafuede0.00 como promedio
de lamejoriaentre lalineade basey lafase
experimental. Enestesisemad circuito cerra
do estedrico por cuanto la condicidn experi-
menta lo anula. Para este caso la razén de
control es de 0.0 %, es decir, laforma como
estd establecido este sistema no permite €
control sobre los resultados esperados.

Sstema 5

El sistema esta conformado por dos cir-
cuitos: uno abierto en lalineade basey uno
cerrado en la fase experimental con tresy
seis pasadas respectivamente. Segun los da-
tos, € rendimiento del sistema fue de 1.60
como promedio de mgjoriaentre lalineade
base y la fase experimental. En este caso €
circuito cerrado no es tedrico por cuanto la
condicion experimental lo indicaal estable-
cer la contingencia para € refuerzo, por lo
menos opcional, es decir, cada sujeto puede
utilizar como desee el refuerzo que esta li-
bremente disponibley modificar las“reglas’
seglin su parecer. Lafuncion detransferencia
fue 1.00y larazon de control fue deun 53%.

Sstema 6

Este sistema estaintegrado también por
doscircuitos; € delalineadebase esabierto
y €l delafase experimental escerrado. Los

datos del experimento sefidlan que el rendi-
miento del sistemafuede 2.25 como prome-
dio delamejoriaentrelalineadebasey la
fase experimental. Lacondicidn experimen-
tal permite definir con més claridad € cir-
cuito cerrado al establecer “reglas fijas’
parael funcionamiento del sistema. Lafun-
cion detransferenciafue 1.00y larazén de
control fue de 75%.

El sistema 6 fue el més eficiente puesto
quecumplemejor losrequisitosparael “au-
to-control” visto como un sistema: auto-
evaluacion, establecimiento de contingen-
cias de forma obligatoria, las reglas fijas,
etc. Al parecer, estaformade arreglo asegu-
ramejor lasrelacionesfuncionales, lashace
més claras 0 evidentes para € sujeto. Los
sistemas 1, 2y 3 no mostraron camhiossig-
nificativos entre la linea de base y la fase
experimental, por lo tanto, los sistemas que
solo incluyan circuitos abiertos no se pue-
den considerar como los més indicados en
los procedimientos de control por lasconse-
cuencias valoradas a largo plazo.

El segundo experimento se denomind
“Efecto delavaenciade estimulosinterme-
diariosen el proceso deauto-control”, y fue
efectuado por Bustos deAlbanchez, Cajiao
de Pérez y Castro (1982), con € objetivo
de evaluar las propiedades informativas de
dos estimul os de diferente val enciahedoni-
ca en un programa de reduccion de peso
corporal.

El experimento serealiz6 en cuatrofases.
auto-monitoreo

auto-monitoreo + control de estimulos
fase experimental

seguimiento.

Lafaseexperimental tuvo lassiguientes
instrucciones diferenciales:

Grupo A, estimulo de valencia positiva;

Grupo B, estimul o de valencianegativa;

PO
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Grupo C, grupo de control.

Cada grupo con sus instrucciones
conformaun sistema, pero paralosfinesde
este estudio se han dividido en tres subsis-
temas cada uno:

Al(L°y2°fase)  BLL°y2°fase)  CLL°y2 fase)
A3 fasey 1° B2(3°faeyl®  C2(3faseyl’
seguimiento) sequim.) seguimiento)

A1(2° sequimiento) B3(2° sequimiento) C3(2° seguimiento)

Sstema A

Esta conformado por cinco circuitos
conectadosen serie; tresdeloscircuitosson
abiertos (linea de base, auto-monitoreo y
automonitoreo + control de estimulos); los
dos circuitos restantes son cerrados para
efectuar lafuncidn de feedback (auto-moni-
toreo + control de estimulos + estimul o po-
sitivoy el 1°y 2° seguimiento). Ladescrip-
Cion por subsistemas es la siguiente:

1. SubsistemaA 1. Estdconformado por
tres circuitos abiertos, correspondientes a
lalineadebasey lasdos primerasfases. La
funcién detransferenciafue de 0.46 unida-
des de paso con tendencia moderada hacia
lainestabilidad.

2. Subsistema A2. Esta integrado por
doscircuitos cerrados con mecanismospara
el feedback; funciona con cuatro pasadas
en un circuito y unaen el otro, correspon-
dientes alatercerafasey a primer segui-
miento. Lafuncién de transferencia fue de
1.00y larazén de control fue de 53%.

3. SubsistemaA3. Estaconformado por
un circuito cerrado con una pasada. A este
nivel es posible que se presente la asintota
enlacurvade reduccion de peso; lafuncion
de transferencia fue de 1.00 y larazdn de
control fue de 80%.

El sistematotal A permitié controlar €l
52% de los resultados de su programacion

en e logro delareduccién depesoy mante-
nimiento delaconducta de personas obesas
por déficit en “auto-control”.

Sstema B

Tiene una configuracion similar ala del
sstemaA, es decir, cinco circuitos conecta
dos en sevie: tres circuitos abiertos (linea de
base, auto-monitoreoy auto-monitoreo + con-
trol de estimul 0s); los otros dos circuitos son
cerrados para g ercer la funcion de feedback
(auto-monitoreo + control deestimulos + esti-
mulo negativo y € 1° y 2° seguimiento). La
descripcion por subsistemas eslasiguiente:

1. SubsistemaB1 Esta conformado por
tres circuitos abiertos, correspondientes a
lalineadebasey lasdosprimerasfases. La
funcion de transferenciafue de 0.53 unida-
des de paso, es decir, requiere més tiempo
parallegar alaasintota de estabilidad.

2. SubsistemaB2. Egtaintegrado por dos
circuitos cerrados con mecanismos para €l
feedback que funcionan como € subsistema
A2. Lafuncién detransferenciafue .00y
larazon de control 11%.

3. SubsistemaB3. Estaconformado por
un circuito cerrado con una pasadaque pro-
dujo unafuncion detransferenciade 1.00y
unarazén de control de 0.0%, que se debe
interpretar ahora en funcion de “ mantener
€l peso corporal estable”, por lotanto d Sis-
tema es eficiente.

El sistematotal B permitié controlar el
78% delos resultados esperados de su pro-
gramacion en el logro de la reduccion de
peso corporal de personas obesas por déficit
en “auto-control”.

SstemaC

Este sistemaestd conformado por cuatro
circuitos abiertos (primera, segunday terce-
rafasey primer seguimiento) y un circuito
cerrado (segundo seguimiento) donde se
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implantd un circuito de feedback similar a
que se utilizd en el sistema B (3° fase). La
descripcidn por subsistemas eslasiguiente:

1. Subsistema C1. Esta integrado por
tres circuitos abiertos conectados en serie
paralalineadebasey laprimeray segunda
fase. Lafuncion detransferenciafuede0.51
unidades de paso.

2. Subsistema C2. Lo conforma un
circuito abierto con cinco pasadas corres-
pondientes alatercerafasey €l primer se-
guimiento. Lafuncidn de transferenciafue
de 0.32 unidades de paso.

3. Subsistema C3. Presenta un circuito
cerrado con cuatro pasadas para€l segundo
seguimiento. La funcion de transferencia
fue 1.00 y larazdn de control de 83%.

El sistematotal C (control experimen-
tal) permiti6 controlar un 48% delos resul -
tados programados.

Latablaly lafigura8resumenlosresul-
tados generales del experimento:

Tablal
Resumen de los resultados paralos tres sistemas

Sissema % Sistema % Sistema %
Al 46 B1 53 C1 51
A2 53 B2 111 Cc2 32
A3 80 B3 00 C3 83
A 52 B 78 C 48

%

Figura8. Gréficacomparativadel comportamiento
de los subsistemas en porcentajes de eficiencia.

Laconfiguracion delossistemasA 'y B
esmuy similar en cuanto d tipo decircuitos
que los integran; se diferencian en € tipo
de “reglas’ paralas contingenciasy en lo
gue los autores denominaron estimulos de
valenciapositivay negativa; lascondiciones
experimentales parael Grupo A fueron las
siguientes:

Estimulo de valencia positiva: los suje-
tos en esta condicidn experimental recibie-
ron la cantidad de 50 pesos por cada libra
perdida durante cuatro semanas, los cuales
se entregaron unavez verificado el peso en
la sesion semana comparandolo con € de
la semana anterior (p. 62).

Por otra parte, las condiciones experi-
mentales para €l grupo B fueron las si-
guientes:

Estimulo de valencianegativa: alos su-
jetos en esta condicion experimental seles
explicd que podian adquirir el derecho a50
pesos por cada libra perdida pero no reci-
bian esta cantidad, sino que se enviaba a
grupo religioso menos preferido, a candida
to politico opuesto asus preferencias, o de-
bian romper € billete de tal denominacién,
de acuerdo alo querespondieronen €l cues-
tionario de actitudes. En caso de que los
sujetos no bajaran de peso se les entregaba
50 pesosy por cadalibraque subieran ala
semanay se les entregaba 50 pesos adicio-
nales. Al igual queparael grupoA, se com-
pard previamente el peso delossujetoscon
el de la semana anterior (p. 62).

Las condiciones para e grupo de con-
trol C, no tenian laposibilidad parael feed-
back, a excepcion del procedimiento para
la Ultima fase de seguimiento en que se
replicd lacondicion B:

Control: los sujetos en este grupo conti-
nuaron durante estas cuatro semanas en auto-
monitoreo méas control de estimulos (p. 63).
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Desde e punto de vista lainformética,
el arreglo experimental para el sistema A
plantea una base de datos cuya cargainfor-
mativaesde4 bits, delos cualesson utiliza-
bles solo 2 hits correspondientes alas posi-
ciones “bgjar de peso/ no subir, como lo
sefidlan las reglas de contingencia

Para un sujeto del grupo B o sistema B
hay 8 bits disponibles de los cuales puede
utilizar 6 bits provenientesdelasdosfuentes
de datos que plantean las reglas de contin-
gencia. Los 6 bits utilizables se distribuyen
entre la informacion que “sincroniza’ el
estado actual con el estado futuroy lainfor-
macién que “sincroniza’ el estado actual
con el estado anterior.

Por otra parte, en la condicion de con-
trol o sistema C lainformacion esta dispo-
nible pero su utilizacién solo sehace posible
enlasegundafasedel seguimiento. Dispone
de 4 bits pero no utiliza ninguno en las
demés fases.

Con los datos se puede calcular unara
z6n de entropia para determinar qué por-
centaje deinformacion permite el mecanis-
mo de feedback en cada sistema:

(1) sistemaA, 50%

(2) sistema B, 83%

(3) sistema C, 0%.

Asi, el sistemaB es superior alos otros
dosen cuanto alareduccion deincertidum-
bre o transmision deinformacién paraesta-
blecer mejoresrelacionesentreel comporta
mientoy los eventos ambientalesval orados
por el sujeto; en consecuencia, e sujeto dis-
pone de sefides informativas, cualquiera
que sea €l efecto de su comportamiento.

CONCLUSION

Se logré establecer (mientras no se de-
muestre o contrario), el papel informativo

delosestimulosintermediariosenlosproce-
dimientos de* auto-control” como unaalter-
nativa a lo que se ha denominado “auto-
refuerzo” y asi responder lapreguntainicial .
Se siguié lalineatrazada por Castroy Ra-
chlin (1980); Castroy Pereira(1981); Bus-
tosdeAlbanchez, Cajiao de Pérez y Castro
(1982); BustosdeAlbanchez, Cgjiao de Pé-
rez, Castroy Ponce de Ledn (1983); Castro
y Pereira (1983); Staddon (1983); Staddon
y Ettinger (1989); Staddon (2001) y otros.
Unade las dificultades que planteala con-
ceptualizaciontradicional esqued organis-
mo no puede reforzarse a si mismo puesto
guelo que serefuerzano son losorganismos
sino susrespuestas (Catania, 1976y 1979).

Asi, sepuso en dudalaefectividad dela
operacion de “auto-refuerzo” y las propie-
dadesreforzantesdel estimuloy en su lugar
se planted e papel informativo de dichos
estimulos y la funcion de feedback de los
mismos como conectores de |as relaciones
existentes entre e comportamiento actual
y las consecuencias demoradas. Seconside-
ro entonces, que €l “auto-control” era un
modelo andlogo a un sistema que posee
mecanismos parael control y laregulacion
de los comportamientos.

LaCibernéticatratal os sistemas contro-
lados por medio del feedback y laInformé-
tica se refiere a los procesos de conexién
entre los eventos o componentes del siste-
ma, las reglas o programas que rigen las
contingencias, lacodificacion delainforma:
cion, lacantidad, lacalidad y laregularidad
del feedback y demés factores gjustables o
manipulables del sistema.

De los seis sistemas que componen €l
primer experimento analizado, solo dos per-
mitieron efectossimilaresalos que se espe-
ran con | os procedimientos de autocontrol.
Lossistemas 5y 6 incluyeron en su disefio
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mecanismos para el feedback y fueron los
més eficientes. El sistema 5 se puede des-
cribir como un sistema conformado por un
circuito abierto y uno cerrado que se dedu-
cen de las condiciones establecidas por €
experimento: “instrucciones para el feed-
back” o verificacion inmediata del acierto
0 €l error; “instrucciones para el uso del
autorrefuerzo opcionalmente” o posibilidad
de establecer contingencias y modificarlas
a través del proceso. Este Ultimo aspecto
diferencia el sistema5 del sistema6, en €
cual la contingencia es obligatoria e inmo-
dificable. Este parametro puede ser deim-
portancia en |os resultados diferenciales.

Ensintesis, [o que corresponde aun cir-
cuito cerrado para €l feedback es:

* Laposibilidad deverificar el resultado
de la conducta en comparacion con un
estado especificado previamente.

* El establecimiento de relaciones en-
tre la conducta y algunos eventos ambien-
tales o estimulos informativos.

« Un conjunto de reglas o programa de
contingencia

» Laconfluenciaen e tiempoy en €
espacio o de estos eventos de modo que
interactien como un todo, lo cua permite
las relaciones funcionalesy € surgimiento
de un patrén de comportamiento ordenado
con unatendencia definida.

El segundo experimento permite una
mejor diferenciacion entrelafuncion hedd-
nicadelos estimulosy lafuncion informa
tiva. Desde un punto de vistamolar, se en-
contré qued sistemaB resultd maseficiente
que €l sistemaA, aunque la configuracion
y ladescripcion externaeinternadelosdos
sistemaseslamisma. Losautoresdel expe-
rimento explicaron que el refuerzo es esen-
cialmente relativo y no tiene relacion con
las caracteristicas del estimulo, su funcién

dependeriadel contexto. Posteriormente se-
fialaron que era preferible hablar de lafun-
cion informativa del estimulo y de la fun-
cion defeedback “ positivay negativa’ pero
conservaron la nocion de valencia en la
denominacion del feedback que no corres-
ponde necesariamente con |a establecida
para los mecanismaos de contral.

No obstante la similitud entre los siste-
mas, A 'y B, no son simétricosporquelacon-
dicion propiadel sistemaA difieredeladel
sistema B, no tanto por la condicién (posi-
tivao negativa) del feedback sino enlacan-
tidad de informacién que disponen paralos
sujetos. Lasinstrucciones paralacondicién
A determinan quela“ sefid deerror” ofeed-
back solo aparece cuando los sujetos bajan
unalibraen comparacion con €l pesgje an-
terior; quieredecir quelasefid (recibir $50)
no es unasefial de error sino deaciertoy s
ocurre otrasituacion, por ejemplo, subir de
peso, 0 permanecer igud, no hay sefid alguna

El sistema B esta equipado con sefiales
para todas las situaciones posibles. si baja
de peso, recibe €l derecho a $50 por cada
libra (12 sefial); si no baja de peso, recibe
$50 (22 sefial); si sube de peso recibe $50
por cadalibra(32sefia). Asi, estén cubiertas
todaslasposibilidades de feedback mientras
que en el sistemaA solo cubreunay en e
sistema C ninguna

Serequiere pues, un desarrolloinmedia-
to de los aspectos mateméticos que en si
mismos representan una de las principales
dificultadesen el abordaje delos problemas
comportamentales. Estanuevaconceptuai-
zacion abre perspectivas alainvestigacion
de problemas como la“ depresion, ladeses-
peranza, la ansiedad y otros’ en términos
de la carencia de estimul os informativos o
la presencia de pocas sefiales que orienten
el comportamiento de los sujetos; en
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términos de feedback deficiente o descone-
xiones delos circuitos. Lapsicologiadela
salud también puede ampliar su cobertura
mas alla del bio-feedback.

El principal aporte de estainvestigacion
tiene que ver con la apertura hacia nuevos
conceptos, hacialaconsideracion demode-
los analiticos complementarios para enfo-
gues molaresy moleculares del comporta-
miento. Con la ayuda de la Ingenieria de
sistemas se pueden proyectar arreglostera-
péuticos, organizacionales, educativos,
experimental es, etc., que permitan mejorar
las predicciones acerca de la evolucion en
el tiempo de un determinado sistema con
unadeterminadatendencia, con ciertos|imi-
tes, afin de que la asintota se presente con
unritmo adecuadoy seevitenlasfluctuacio-
nesen el equilibrio del sistema.

Serdinteresante ver €l desarrollo futuro
de la parte conceptua y la tecnologia del
andlisisconductual, de laexperimentacion,
asi como la modificacién del comporta-
miento en los diferentes ambientes de la
psicologia.

Finamente, recomiendo a los lectores
una buena profundizacion en las fuentes
referidas a continuacion, las cuales se en-
cuentran disponibles en bibliotecas reales
y virtuales, de modo que se genere unainter-
locucion entre los interesados en €l temay
no se deje en €l olvido tan significativos
avances.
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