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En memoria de Binley

que fue el más diestro de los perros guía
Prefacio de la presente edición

El reto que me encontré cuando escribí la primera edición de este libro en 1990 fue integrar los principios y procedimientos derivados del aprendizaje asociativo de Pavlov y Skinner con la floreciente disciplina de cognición animal en un marco de explicación del aprendizaje diestro del perro guía; y además esbozar un modelo cognitivo y holístico de adiestramiento. El conductismo ha tenido tanto éxito liberando la psicología animal de cualquier explicación mentalista del comportamiento, que casi todo el mundo se ha inclinado a pensar que en el cerebro animal no ocurría nada importante. Incluso comportamientos muy complejos realizados por los animales eran vistos como el resultado de procesos mecanicistas y no cognitivos.

Se prestó escasa atención a los proféticos planteamientos de Tolman en los años 30 cuando sugirió que las representaciones mentales formadas en el cerebro de los animales podrían permitirles poseer un mapa cognitivo de su entorno, desarrollar expectativas sobre las consecuencias y planificar sus acciones en el mundo.

Los principios del aprendizaje asociativo, especialmente aquellos expuestos por Skinner, son aspectos centrales del aprendizaje animal. Los procedimientos operantes son potentes técnicas y su aplicación en el adiestramiento ayuda a establecer los comportamientos motores que son la base de la acción diestra del perro guía. No obstante, para que el perro llegue a ser un guía seguro y fluido para una persona con deficiencia visual sería necesario que aplicase los procesos cognitivos de atención selectiva, recognición de patrones, categorización, discriminación, predicción y la representación del conocimiento y su traspaso a la acción. Por encima de todo el perro guía necesita ser un tomador de decisiones de forma segura y solucionador de problemas, capaz de operar con una intención decidida bajo un conjunto de normas y reglas. Si el perro tiene que guiar a su propietario con deficiencia visual, de forma segura en la ciudad, parando en los bordillos, evitando a los peatones y el mobiliario urbano, maniobrando para evitar escaleras y ayudar a su amo a cruzar las calles de forma segura, ¡tendrá que ser mucho más que un robot bien condicionado y sin capacidad de pensar! La adquisición de destrezas por parte del perro guía parecería que depende de una interrelación entre los procesos de impulsos motivados por los estímulos (ascendentes) y los impulsos motivados mentalmente (descendentes).

La primera edición de La mente diestra del perro guía presentada en 1990 constituyó la base de mi trabajo, de desarrollo y educación, con The Guide Dogs for the Blind Association (UK) de 1992 a 2001. La edición de 1990 tuvo una distribución muy restringida debido a que fue diseñada para uso interno. Se puso a disposición de otras escuelas de perros guía a nivel internacional y para un número reducido de personas y grupos. Por lo tanto, la inesperada oferta de Kns para publicar una segunda edición comercial, en formato impreso y digital, la recibí como una muy bienvenida sorpresa. De forma deliberada no se han introducido grandes cambios al texto original.

No obstante, las figuras y gráficos amateurs, de la primera edición, realizados por mí y un colega han sido mejorados significativamente.

Confío en que esta edición alcance a un grupo de lectores mucho más extenso y que resulte de valor para los propietarios de perros, y para los adiestradores de perros, para el personal y adiestradores de las escuelas de perros guía, estudiantes de la cognición animal y humana, personal veterinario y todas aquellas personas que tienen curiosidad sobre cómo hace el perro guía su trabajo.

Mi agradecimiento a Benigno Paz de Kns que ha sido diligente y paciente durante el proceso de elaboración de esta obra, y a Jane por las muchas horas que se ha pasado leyendo y corrigiendo este texto.

Para terminar, mi agradecimiento final a mis perros guía de los últimos 47 años, Cindy, Toni, Binley, Pippa y Josh, todos ellos amigos diestros y fieles, sin los que no podría haber comprendido ni escrito nada.

Bruce Johnston,

Catedrático de psicología, Suffolk College Ipswich
Ex-Asesor de proyectos para la Guide Dogs for the Blind Association (UK)

Octubre de 2012


Prefacio

En todo el mundo los perros guía han proporcionado una movilidad independiente a miles de personas ciegas. La Guide Dogs for the Blind Association (GDBA, Reino Unido) ha desempeñado un papel fundamental y muy importante en este país (Reino Unido) para hacerlo posible. La eficacia de su trabajo resulta clara y evidente para todos. Tanto el número como la capacidad y la calidad de las unidades de perros guía continúa incrementándose.

Dentro de las diversas funciones de la Asociación, un objetivo continúa siendo de primordial importancia, este es la producción de perros guía lo más capaces posible. Es de confiar que esta publicación contribuya a que la Asociación (GDBA) alcance el nivel de excelencia en este gran reto, importante e interesante área de trabajo.

Deseo expresar mi más profundo agradecimiento:

a Mike Csernovits cuyo estímulo, ideas, entusiasmo y apoyo constante estuvieron siempre presentes a lo largo de este trabajo;

a mi mujer, Jane, y a mi familia, cuyas miradas críticas han sido de un inmenso valor durante la preparación de este manuscrito;

y para terminar, pero no por ello menos importante, a mis perros guía durante los últimos veinte años, Cindy, Toni, Binley y Pippa, de los que tanto he aprendido.

Perros guía diestros, todos y cada uno de ellos. Sin su ayuda poco podría haber escrito.

Bruce Johnston,

Catedrático de psicología, Suffolk College Ipswich
Asesor de proyectos para la Guide Dogs for the Blind Association (UK)

Septiembre de 1990
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1. Introducción

1.1 Aprendizaje para ser un perro guía diestro

Guiar a una persona ciega de un lugar a otro, de forma segura, fluida y confortable es sin duda una tarea muy difícil. Tal vez sea el trabajo con mayor demanda que los humanos exigimos de un animal. Tiene que negociar a los peatones y el mobiliario urbano y negociar de forma segura los cruces de calles, con el denso tráfico. Estas conductas complejas no aparecen de forma espontánea en el perro como fruto de su madurez, sino que han de ser adquiridas durante un proceso de aprendizaje.

Tradicionalmente se ha venido explicando el proceso de aprendizaje del perro guía, y las líneas de adiestramiento utilizadas, principalmente dentro del marco del condicionamiento. Resulta sorprendente que se haya puesto tan poca atención al papel de la cognición en el proceso de adiestramiento de los animales en general, o en el de los perros guía en particular.

El término cognición hace referencia a las actividades de reconocimiento, selección, discriminación, rememorización, predicción, organización, y la utilización del conocimiento. Como resultará evidente, el perro guía necesita manejar todos estos procesos cognitivos para poder realizar de forma satisfactoria su trabajo.

En las páginas que siguen ofrecemos una descripción y clarificación de los procedimientos actuales de adiestramiento del perro guía. Los métodos tradicionales están integrados dentro de un marco de orientación cognitivo más amplio y se propone un modelo jerárquico/gradual de aprendizaje. El modelo proporciona un medio por el que podemos comprobar que los procedimientos de condicionamiento pavloviano y operante contribuyen a desarrollar un orden superior del proceso cognitivo como es la resolución de problemas y el aprendizaje de conceptos y reglas por parte del perro guía diestro.

1.2 Un modelo jerárquico/gradual de aprendizaje

La adquisición de destrezas en el perro guía, dentro del contexto del adiestramiento, puede considerarse que emerge por niveles de modo jerárquico/gradual. La evidencia para esta afirmación es limitada y el modelo se presenta, no como una declaración de lo que es necesariamente el caso, sino como un marco útil en el que explorar los distintos grados de aprendizaje que pueden estar implicados en el adiestramiento del perro guía.

Se sugiere que el aprendizaje en cada uno de los niveles depende del éxito en el aprendizaje que ha tenido lugar en cada uno de los niveles precedentes. Se considera que el nivel 1 (condicionamiento pavloviano) no opera de este modo jerárquico. Es más, los efectos de ese condicionamiento, para ayudar o interferir en el adiestramiento, parece que actúan en todo el resto de niveles de la jerarquía/escala. Lo mismo es aplicable al nivel 5 (indefensión aprendida) pero en este caso los efectos siempre son de naturaleza tal que interfieren con el aprendizaje y el trabajo del perro guía. Los niveles de aprendizaje se ilustran en el gráfico 1a.
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Gráfico 1a. Modelo jerárquico de aprendizaje diestro

[Adaptado del modelo jerárquico de aprendizaje propuesto por Gagne, 1974, 1977]

La organización de este libro se basa principalmente en la jerarquía/jerarquización por niveles del aprendizaje diestro que se ilustra en el anterior gráfico 1a. En los capítulos dos, tres y cuatro se examina el valor de los principios del aprendizaje asociativo y los procedimientos seguidos en el adiestramiento del perro guía. La naturaleza y el valor particular del condicionamiento pavloviano (nivel 1) se desarrollan en el capítulo dos.

Además de las técnicas operantes (nivel 2, en el capítulo tres) y las cadenas de respuestas motoras (nivel 3, en el capítulo cuatro), procedimientos fundamentales en el adiestramiento, resultará obvio para el lector que en general las teorías del aprendizaje asociativo no son suficientes para ofrecer una explicación completa y suficiente de las destrezas de aprendizaje del perro guía. El conductismo radical de Skinner [en la tradición de Watson y Thorndike] no invoca los procesos mentales para la explicación del aprendizaje animal. Se considera que el aprendizaje ocurre como resultado del establecimiento de asociaciones entre los estímulos del entorno por un lado, y las respuestas del animal por otro. Se considera que los lazos entre estímulo y respuesta son directos.

En el capítulo cinco se introduce el concepto de indefensión aprendida (nivel 5). La hipótesis de la indefensión aprendida proporciona un útil concepto de unión entre los primeros capítulos del libro, relacionados con el aprendizaje estímulo-respuesta (E-R), y los últimos, centrados en el papel de la cognición en la adquisición de destrezas. Se explica la importancia de la predicción para las acciones diestras. Además, en este capítulo se tratan los efectos motivacional, emocional y cognitivo de la “indefensión” y los “problemas de tráfico” que tiene que afrontar el perro guía.

En el capítulo seis se examinan las razones por las que resulta apropiado ver al perro guía como un intérprete/actor diestro. Los procesos cognitivos están necesariamente implicados en todas las destrezas motoras. Se analiza el papel cognitivo de las acciones diestras y se propone un modelo cognitivo y holístico de adiestramiento. Es, no obstante, en los capítulos siete, ocho y nueve donde se proporciona el apoyo teórico principal para el modelo de adiestramiento holístico.

La adquisición de destrezas también parece estar organizada jerárquicamente. Las conductas motoras que se practican bien y están bien aprendidas las asumen niveles inferiores y por consiguiente requieren menor concentración a medida que se automatizan. La atención es un recurso cognitivo limitado y ese traspaso a niveles inferiores previene, o al menos reduce, la posibilidad de una “sobrecarga de información” cuando el perro tiene que tomar una serie de decisiones relacionadas con un entorno complejo y en continuo cambio. Es en el capítulo siete en donde se examina la adquisición de destrezas del perro guía dentro del marco de procesamiento de información. La fluidez de la ejecución solo se puede alcanzar a través del desarrollo de una organización perceptual que facilite el “filtrado” efectivo de la información sensorial.

El capítulo ocho comienza ofreciendo un oportuno recordatorio de la interacción de los sistemas cognitivo y emocional. La aparición de la toma de decisiones competentes por parte del perro guía se verá significativamente afectada por la confianza desarrollada tanto por él como por el usuario. El capítulo continúa explicando la formación de representaciones mentales y, por supuesto, la confianza dentro de la unidad.

Las capacidades cognitivas del perro guía para la categorización de estímulos (nivel 6), el desarrollo de respuestas regladas (nivel 7) y la resolución de problemas (nivel 8) se examinan en el capítulo nueve. Se explica lo inadecuado de la teoría E-R para proporcionar tanto un modelo completo y satisfactorio para el adiestramiento, como una explicación creíble de las complejas destrezas adquiridas por el perro guía. Resulta obvio que, para una efectiva acción, el perro ha de tener alguna forma de organización mental que almacene los recuerdos de “qué hacer” y “cómo hacerlo”. La teoría de esquema (que se desarrolla en el capítulo nueve) amplía más información sobre lo tratado en el capítulo siete sobre la memoria declarativa y procedimental. La teoría de esquema proporciona una explicación flexible sobre cómo se transforma en acción el conocimiento sobre la tarea de guía. Parece demandarse un marco cognitivo para explicar satisfactoriamente las destrezas que despliega el perro guía.

1.3 Adiestrando al perro guía para ser un operador diestro

Una destreza es un conjunto de patrones de conducta aprendidos que se dirigen a un punto final o meta/objetivo. Por encima de todo, el perro guía tiene que tomar decisiones diestras. Hasta qué punto el perro guía tiene que desarrollar estas destrezas parece que dependerá principalmente de cuarto factores:

[I] La capacidad innata del perro para adquirir la habilidad de toma de decisiones, resolución de problemas y otras destrezas asociadas con la labor de perro guía.

[II] La calidad de las experiencias de socialización desde el primer día, durante la etapa de cachorro y posteriormente.

[III] La naturaleza de los procedimientos de “enseñanza” adoptados durante todos los estadios de adiestramiento.

[IV] La habilidad del usuario de perro guía (UPG) para continuar apoyando (sin interferencias innecesarias) el desarrollo de destrezas de su perro/a.

Tal vez el más crítico de estos factores es el que concierne a la naturaleza de los procedimientos utilizados durante el adiestramiento. Estos, junto con el desarrollo de un marco teórico para el adiestramiento, serán el principal foco de atención en los siguientes capítulos.


2. El condicionamiento clásico
o pavloviano

2.1 La importancia del condicionamiento pavloviano en el adiestramiento del perro guía

Si bien es cierto que se ha considerado que el condicionamiento pavloviano tenía aplicabilidad general en el adiestramiento del perro guía, en la práctica, el valor de este modelo de aprendizaje es extremadamente limitado. Está restringido a la explicación de cómo los estados de alerta en el perro, tales como la ansiedad, miedo e influencias agradables, se apegan a unos estímulos ambientales particulares o eventos y situaciones. Esta respuesta emocional aprendida puede ser funcional y facilitar el aprendizaje, o bien disfuncional e interferir con la ejecución.

Dentro de la jerarquización por niveles del aprendizaje perfilada en el primer capítulo, el condicionamiento pavloviano se identificó como el primer nivel de aprendizaje. No obstante, las asociaciones estímulo-respuesta establecidas durante dicho proceso de condicionamiento parecen tener sus efectos en todos los estadios de adiestramiento. Por ejemplo, el trabajo del perro guía que ha adquirido un miedo real al tráfico, se verá seriamente afectado durante todo el adiestramiento.

Por lo tanto, la comprensión del condicionamiento pavloviano tiene relevancia para el adiestramiento dado que los efectos de dicho aprendizaje están relacionados con la ejecución emocional, motivacional y temperamental del perro guía. Los procedimientos no son, pese a todo, fundamentales para la adquisición de destrezas en el perro guía. Resulta crítico apreciar que el proceso de condicionamiento pavloviano no proporciona medios para el establecimiento de nuevas respuestas. La verdadera esencia del adiestramiento del perro guía es el moldeado de nuevas conductas y “tareas específicas”.

Lo que se adquiere por medio del condicionamiento pavloviano no son nuevas respuestas, sino más bien nuevas asociaciones. Dichas asociaciones están establecidas entre el estímulo ambiental y las respuestas que el perro guía ya posee. El reflejo de salivación, por ejemplo, ocurre siempre que se presenta comida –la respuesta está grabada dentro del cerebro del perro desde su nacimiento. Es la misma respuesta de salivación que ocurre ante el sonido del silbato después del condicionamiento tal y como se ilustra en la figura 2b a continuación. Se ha establecido una nueva asociación estímulo-respuesta, pero no una nueva respuesta. Es, por tanto, totalmente imposible que un perro guía aprenda su “trabajo” tan solo mediante la aplicación de los procedimientos de condicionamiento pavloviano.

2.2 Procedimiento del condicionamiento pavloviano

Dentro de este marco de condicionamiento, se considera el aprendizaje como asociativo, pasivo y mediado vía el sistema nervioso autónomo. El aprendizaje es asociativo en el sentido de que se establece una relación sistemática entre estímulos particulares del entorno por un lado y respuestas específicas del perro por el otro. A continuación, el gráfico 2a, ilustra cómo el perro establece una asociación entre el sonido del cuenco de comida (estímulo condicional o EC) y la presentación de la comida (estímulo incondicional o EI). Por medio del condicionamiento, por ejemplo, el emparejamiento del estímulo condicionado e incondicionado, el perro aprende que el sonido del cuenco de comida predice de forma fiable la posterior presentación de la comida. La anticipatoria respuesta del perro es salivar (respuesta condicional o RC) ante el sonido del cuenco de comida.
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Gráfico 2a. Condicionamiento clásico en respuesta al sonido del cuenco de comida

En este gráfico (2a) se ilustra el procedimiento mediante el cual el perro desarrolla una respuesta anticipatoria o condicional ante el sonido del cuenco de comida. Después de varios emparejamientos del cuenco de comida (EC) con la comida (EI) el cuenco de comida por sí mismo puede provocar la respuesta condicional de salivación. Antes del condicionamiento, el sonido del cuenco de comida era un estímulo neutro y no desencadenaba la salivación. La salivación ante la presentación de la comida es una respuesta innata (no aprendida) y se denomina respuesta incondicional (RI). La comida por sí misma es un estímulo incondicional (EI) dado que no se requiere condicionamiento para desencadenar la respuesta de salivación. La respuesta de salivación al sonido del cuenco de comida depende del condicionamiento y se denomina respuesta condicional (RC). Una vez que el estímulo previamente neutro (sonido del cuenco de comida) eventualmente desencadena la respuesta de salivación, se le denomina estímulo condicionado (EC).

Téngase en cuenta que el perro responde de forma refleja a los estímulos incondicional y condicional, no puede elegir hacerlo de otro modo. El perro es un receptor pasivo de estos acontecimientos del entorno. Es por ello que se dice que la respuesta es elicitada. Nótese también que durante este procedimiento no se han adquirido nuevos comportamientos, tan solo las mismas respuestas, la denominada salivación, se ha relacionado funcionalmente a un estímulo previamente neutro. Se ha establecido un nuevo vínculo entre estímulo-respuesta.

En el siguiente gráfico (2b) el mismo procedimiento se aplica sistemáticamente al condicionamiento del perro guía al silbato. Este proceso de aprendizaje se ha denominado “silbato-comida”. Dado que al perro se le da la comida después de hacer sonar el silbato el perro llega a anticipar la presentación de comida en cada una de las ocasiones en que se hace sonar el silbato. En la secuencia de este gráfico y los siguientes tan solo se mostrará el emparejamiento del estímulo condicional e incondicional.
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Gráfico 2b. Condicionamiento del perro guía al silbato

El gráfico anterior ilustra cómo se adiestra al perro guía para responder al sonido del silbato aplicando el procedimiento de condicionamiento pavloviano. Al emparejar regularmente el silbato con la presentación de la comida el perro desarrolla una respuesta anticipatoria al silbato. En este procedimiento es importante recordar presentar la comida después de hacer sonar el silbato y no antes. El estímulo condicional (silbato) ha de hacerse sonar inmediatamente antes de la presentación del estímulo incondicional (comida) –el condicionamiento hacia atrás es mucho menos efectivo que el expuesto o que el condicionamiento simultáneo (presentación del EC y EI al mismo tiempo).

Dado que el procedimiento “silbato-comida” se utiliza para facilitar la respuesta a la llamada del perro guía durante la suelta, es importante percatarse de que el comportamiento de respuesta a la llamada en sí mismo no está condicionado clásicamente. A través del condicionamiento clásico el perro desarrolla una expectativa de que el sonido del silbato será seguido de la presentación de comida. El perro, por lo tanto, adquiere una respuesta anticipatoria y de orientación hacia el silbato. Tal y como se explicará en el capítulo siguiente, el regreso del perro al lado del adiestrador es un comportamiento adquirido de forma operante. El silbato viene a actuar a modo de estímulo discriminativo señalando la ocasión para la presentación de comida.

En los dos ejemplos dados anteriormente, la presentación de la comida junto con el sonido del cuenco o el silbato, producen un “efecto placentero”. Ese estado de alerta está mediado vía la rama parasimpática del sistema nervioso autónomo. El sistema nervioso autónomo inerva órganos como el corazón, las glándulas salivares y adrenal, pulmones, etc. El sistema tiene dos ramas, la simpática y la parasimpática. Podemos considerar que estas dos ramas tienen efectos radicalmente opuestos en el perro. La rama primera (simpática) produce alerta ansiosa y prepara al perro para luchar o huir (reacción de alarma). La segunda produce un “efecto placentero” y relajación. En general, los reforzadores positivos (comida, elogios) producen una alerta placentera y los reforzadores negativos (castigo físico y verbal) producen una alerta ansiosa en el perro. Además hay una compleja relación, que en este momento no somos capaces de comprender totalmente, entre el sistema nervioso autónomo y el sistema de activación reticular (SAR) que está sobre el tallo cerebral. El SAR, con su control sobre el fluido de “mensajes” excitatorios e inhibitorios hacia el cortex cerebral del perro, resulta de gran importancia en la regulación de la atención, alerta y vigilia.

El gráfico 2c ilustra cómo el estado de alerta con ansiedad puede ser condicionado clásicamente con el comportamiento tabú del perro guía de olisquear mientras está trabajando con el arnés.
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Gráfico 2c. Lograr que el perro guía deje de olisquear

El gráfico anterior (2c) ilustra la aplicación del condicionamiento clásico para prevenir en el perro guía el comportamiento de olisquear. Dado que olisquear es una respuesta innata en los perros, puede ser considerada como un ejemplo útil para explicar este procedimiento. No obstante, al igual que con otros comportamientos similares existe un componente operante implicado en este proceso de aprendizaje –el perro puede “elegir” olisquear o inhibirse de hacerlo. El perro tendrá que “juzgar” en qué situaciones le está permitido olisquear y cuándo está prohibido. Olisquear es una respuesta “no, no” cuando lleva el arnés, pero no cuando está suelto en el parque. Por tanto, el perro necesita aprender qué eventos particulares del entorno (estímulo discriminativo) “disponen el escenario” y le indican qué patrones de comportamiento en particular serán seguidos por castigo, premio o no serán reforzados. Es, por tanto, una buena práctica que el perro guía lleve el arnés desde las primeras fases de adiestramiento[1]. Esto le posibilita discriminar entre los comportamientos de trabajo y ocio.

En el siguiente capítulo [sección 3.6] veremos que la prevención del olisqueo en el perro guía es un ejemplo de aprendizaje de evitación. El perro puede evitar el castigo absteniéndose de olisquear cuando tiene puesto el arnés. Cuando un animal aprende a evitar un evento que es castigado, no haciendo algo, se denomina aprendizaje de evitación pasivo. Atendiendo a Mowrer [1960] y Gray [1975], el aprendizaje de evitación se considera un proceso de dos fases. La primera fase, es cuando el perro aprende que olisquear va siempre seguido de castigo. La segunda fase, cuando el perro “elige” evitar el estímulo doloroso dejando de olisquear, se adquiere y mantiene de modo operante. Obsérvese que con el aprendizaje de escape, a diferencia con el aprendizaje de evitación, el perro no tiene modo de evitar la situación dolorosa (alerta de ansiedad). Tan solo puede escapar alejándose del lugar [ver gráfico 2d]. En ambos procesos de aprendizaje, escape y evitación, los comportamientos se mantienen por la evitación o escape de los eventos punitivos. El proceso mediante el cual un comportamiento se mantiene como resultado de la evitación o escape de un estímulo aversivo se denomina reforzamiento negativo.

El ejemplo anterior muestra cómo un estímulo anteriormente neutro pasa a tener “significado” para el perro en el momento en que se aplica un procedimiento de condicionamiento clásico durante el adiestramiento. Si el perro guía ha de adquirir el correcto sentido de los estímulos “no, no” y “sí, sí” se deberán considerar los siguientes puntos:

[I] El estímulo incondicional, ya sea positivo o negativo, tiene que ser aplicado inmediatamente después de la respuesta. El retraso en su aplicación dará lugar a una asociación errónea.

[II] El estímulo incondicional o el condicional deberá ser suficiente tanto para reforzar como para castigar, algo que determinaremos observando el comportamiento del perro. Por ejemplo, el comportamiento de olisqueo que interfiere directamente con el trabajo deberá ser corregido al instante. El castigo aplicado (sea este físico o verbal) deberá ser de intensidad suficiente para cesar el comportamiento no deseado.

[III] La intensidad del refuerzo aplicado deberá ser adecuado a la sensibilidad corporal y mental, el temperamento y la reacción general del perro.

[IV] Las situaciones de refuerzo deberán superar siempre al número de castigos. Se deberán seleccionar adecuadamente los entornos de adiestramiento para garantizar este resultado.

La administración sistemática y correcta le permitirá al perro apreciar que una amplia gama de eventos son estímulos o bien “no, no” o bien “sí, sí”. La apropiada generalización y discriminación de los estímulos será de este modo efectiva. Es, no obstante, difícil en la práctica identificar una situación de aprendizaje que sea puramente clásica sin aspectos operantes.

2.3 El desarrollo de conductas disfuncionales en el perro guía

Una situación en la que un marco de condicionamiento clásico resulta de valor es en relación con la comprensión de cómo el perro guía, durante su proceso de adiestramiento y durante el trabajo de guía, puede adquirir una respuesta no deseada (disfuncional) de miedo.

Todos los perros, en distinto grado, pueden experimentar un estado emocional de alerta negativo y mostrar comportamientos de evitación ante situaciones con estímulos estresantes. Un cierto nivel de alerta es necesario para un funcionamiento efectivo, pero un estado de alerta excesivo puede tener efectos disruptivos y debilitadores para la conducta. Una activación excesiva, considerada con respeto a la frecuencia, intensidad y duración, puede dar lugar no solo a comportamientos inadecuados de evitación, sino también al colapso de estas complejas destrezas cognitivas y motoras que son esenciales para una ejecución efectiva del perro guía. Estos patrones de comportamiento disfuncionales se adquieren y mantienen del mismo modo que los comportamientos funcionales “adecuados para la tarea”. Estos comportamientos disfuncionales pueden ser aprendidos fuera de las situaciones de trabajo o durante el trabajo o adiestramiento. Un ejemplo de la primera de estas situaciones de aprendizaje se ilustra a continuación en el gráfico 2d.

Altos niveles de alerta pueden estar vinculados a situaciones con estímulos previamente neutros y generalizarse en tal extensión que se reduce significativamente la capacidad de ejecución. Véase el gráfico 2e a modo de ejemplo. Como el miedo al tráfico, que puede ser adquirido durante el trabajo o en situaciones sociales.
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Gráfico 2d. Miedo al entorno veterinario por condicionamiento clásico

El tipo de aprendizaje de escape que se muestra en el gráfico anterior (2d) es frecuente, invariable e inevitable, pero en raras ocasiones resulta en comportamientos disfuncionales serios para el perro guía.

El gráfico también ilustra el proceso de generalización del estímulo. La generalización del estímulo es un proceso por el que una respuesta se queda vinculada a otros estímulos o eventos en virtud de su similitud física al del estímulo condicionado original o como consecuencia de su presencia en el instante del condicionamiento. En este ejemplo, la respuesta de miedo se vincula con el entorno de la clínica veterinaria como un todo. No es raro que un perro guía se muestre ansioso en las proximidades de una clínica veterinaria, en presencia de personas con bata blanca y otros estímulos similares.

La discriminación del estímulo es lo contrario a la generalización del estímulo y es el proceso mediante el cual el perro aprende a responder a un estímulo específico pero no a otros similares o que estén presentes en una determinada situación. Un ejemplo de discriminación sería cuando el perro guía responde a un silbato en particular (tono o patrón) pero no a otros silbatos [véase el gráfico 2b].
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