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Ensombrecimiento entre puntos de referencia en una
tarea de navegacion
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OKeefe y Nadd (1978) consideran que un mapa cognitivo es una
representacion del entorno en la que se incluye toda la informacion
disponible respecto alos puntos de referenciay sus relaciones espaciales.
Una vez formado el mapa cognitivo, los animales pueden utilizar cual quier
subconjunto de puntos de referencia paralocalizar unameta. El experimento
que se presenta pretende analizar si efectivamente un mapa cognitivo incluye
toda lainformacion del medio o sélo lainformacién que es més relevante
paralocalizar una metainvisible. Para este objetivo se entren6 a dos grupos
de ratas a localizar una plataforma invisible ubicada en una piscina de
Morris. Uno de los grupos disponia de cuatro puntos de referencia (A, B, C,
D) mientras que el segundo grupo aprendi6 la tarea en presencia de dos
puntos de referencia (C, D). Después del entrenamiento, ambos grupos se
sometieron a una prueba en la que se les permitia nadar en la piscina con
s6lo dos puntos de referencia (C, D) y sin la plataforma. Los resultados
mostraron que € grupo que siempre habia tenido dos claves presentes
permanecio més tiempo en el drea de la plataforma que los animales que
habian sido entrenados con cuatro puntos de referenciay se pusieron a prueba
con dos. Estos resultados se interpretan como un indicio de
ensombrecimiento espacial entre claves ubicadas alrededor de lapiscina, y se
discuten alaluz delasteorias asociativas del aprendizaje.

L a capacidad de muchos organismos para desenvolverse en su entorno,
ya sealocalizando zonas donde abastecerse de comiday agua, para protegerse
de los depredadores, o para seleccionar rutas alternativas para desplazarse de
un lugar a otro cuando los itinerarios habitual es se encuentran obstaculizados,
ha atraido €l interés de muchos investigadores hacia € estudio del aprendizaje
espacia. Este interés se ha acentuado durante los Ultimos 25 afios araiz de la
publicacién del libro de O'Keefey Nadel (1978) The Hippocampus as a
Cognitive Map. Un gemplo de aprendizaje espacial en € laboratorio es el que
se produce en la piscinacircular de Morris (1981). En esta tarealas ratas
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aprenden a nadar directamente hacia una plataformainvisible a condicién de
gue mantenga una posicion fijarespecto a unos puntos de referencia que
rodean la piscina. La capacidad para encontrar la metainvisible se atribuye
generamente ala construccion y uso de un mapa cognitivo.

Conviene sefialar que el término mapa cognitivo se ha empleado con
distintas acepciones en los Ultimos afios (Mackintosh, 2002). Asi, por gjemplo,
Gallistel (1993, 1994) considera gue un mapa cognitivo es laformaen que se
representa el espacio en el cerebro de los animales sin restricciones sobre
como éstos pueden aprender acerca del espacio. Para O'Keefe y Nadel
(1978) e término mapa cognitivo conlleva unas implicaciones tedricas
extremadamente elaboradas, cuya principa caracteristicaes el supuesto de que
los procesos responsables del aprendizaje espacid no son asociativos.
Finalmente, otros investigadores dentro del aprendizaje asociativo utilizan el
término mapa cognitivo en un sentido neutro parareferirse ala capacidad de
los animales paralocalizar una meta mediante puntos de referencia espaciaes
(Pearce, Roberts & Good, 1998; Prados & Redhead, 2002). No es de extraiar
gue la controversia principa surgiera entre estas dos Ultimas posiciones,
centrada en la natural eza asociativa o no del aprendizaje espacial.

O'Keefe y Nadel (1978) definieron el mapa cognitivo como una
representacion complegja del entorno en la que se codifican puntos de
referenciay sus relaciones espaciadles. A partir de esta representacion, un
organismo puede locdizar su propia ubicacion en € espacio, donde se
encuentralameta alacual quiere desplazarse, y escoger la ruta mas adecuada
de entre todas las disponibles parallegar ala meta. Para O’ Keefe y Nadel
(1978) un mapa cognitivo contiene informacion sobre o que denominan
espacio cartogréfico, una representacién absoluta del espacio, independiente
del organismo, que constituye el marco de referencia en el que se sitlan las
claves espaciales. Un aspecto importante en esta concepcion es que |os puntos
de referencia estén localizados en el espacio cartografico pero no lo definen,
de maneraque si afiadimos o eliminamos un punto de referencia, el espacio
sigue siendo €l mismo. Por tanto, segin O'Keefe y Nadel (1978) una
propiedad importante del mapa es que contiene informaci6n redundante, por
lo que ningun punto de referencia por si mismo es necesario para mantener la
relacion entre e resto de puntos de referencia del conjunto. Esto es, los
lugares no se especifican por el conjunto total de puntos de referencia, sino
gue cudquier subconjunto puede ser suficiente para especificar un
determinado lugar.

Por otra parte, los partidarios de que el aprendizaje espacia puede
explicarse apartir del aprendizaje asociativo defienden que laformacion delas
representaciones del espacio sigue las mismas leyes asociativas del
condicionamiento, de manera que un mapa cognitivo depende del
establecimiento de asociaciones entre las diferentes claves espaciales tal como
se ven desde la meta y desde distintos puntos del entorno, y que estas
asociaciones se refuerzan con la experiencia (e.g. Whishaw, 1991). Esto es, la
construccion y uso de mapas cognitivos se basa esencialmente en procesos
asociativos similares a los procesos responsables del condicionamiento
clasico einstrumental.
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Morris (1981) propuso como estrategia para resolver esta controversia,
el estudio de fenébmenos tipicos del aprendizaje asociativo en una situacion de
aprendizaje espacial. El argumento es sencillo: si se encuentran fendmenos
como lainhibicion latente, el ensombrecimiento y el bloqueo en unatareade
navegacion, entonces es posible concluir que los mecanismos subyacentes a
este aprendizaje espacial son los mismos gque subyacen a condicionamiento
simple. Esta conclusion es posible porque la teoria propuesta por O’ Keefey
Nadel (1978) y la postura asociacionista hacen predicciones muy distintas
ante determinadas mani pul aci ones experimental es.

Asi, por giemplo, lateoriade O’'Keefe y Nadel (1978) predice que la
exposicion no reforzada al entorno deberia permitir alos animales construir
una representacion del mismo. La posesién del mapa cognitivo facilitaria el
posterior aprendizaje de la ubicacion de una meta, respecto a otros animales
no preexpuestos. En otras palabras, la postura no asociativa predice un
aprendizaje latente (Blodgett, 1929; Tolman y Honzik, 1930). Sin embargo, la
preexposicion a entorno en unatarea de navegacion espacial puede producir
tanto unafacilitacién como un retraso en el aprendizaje espacia (e.g. Prados,
1999; 2000; Prados, Chamizo y Mackintosh, 1999; Rodrigo, Chamizo,
McLaren y Mackintosh, 1994; Sansa, Chamizo y Mackintosh, 1996;
Trobaon, Sansa, Chamizo y Mackintosh, 1991; ver Pradosy Redhead (2002),
para una revison reciente y amplia de los efectos de preexosicion en €l
aprendizaje espacial). El hallazgo de lainhibicion latente en el aprendizaje de
una tarea espacial tras la preexposicion es un resultado que la teoria de
O’'Keefey Nadel no puede explicar. Sin embargo, no supone un desafio ala
postura asociativa (e.g., McLaren y Mackintosh, 2000).

Otro supuesto de lateoria de O’ Keefe y Nadel (1978) es que unavez
formada una representacion del entorno, si se introduce un punto de referencia
nuevo, éste se integra automaticamente a mapa cognitivo, de manera que los
organismos podran disponer de é para la locdizacion de la meta. Sin
embargo, en el condicionamiento Pavloviano se ha observado que la adicién
de un elemento nuevo redundante, produce un menor aprendizaje acercade la
relacion de éste elemento afadido con € reforzador. Concretamente, en el
fendmeno del bloqueo se afiade un EC nuevo, B, a un EC preentrenado, A,
formando un estimulo compuesto, AB, que sefiadla al mismo reforzador
predicho por A. Si posteriormente se presenta alos animales el elemento B
por si solo, éstos muestran un menor aprendizaje que los animales del grupo
de control que no habian recibido el preentrenamiento con €l elemento A. En
un experimento de blogueo, Rodrigo, Chamizo, McLaren y Mackintosh
(1997) encontraron que si entrenaban a un grupo de ratas a encontrar una
plataformainvisible en una piscina con un conjunto de puntos de referenciay,
posteriormente, afiadian un punto de referencia nuevo, este emento no se
asociaba con la ubicacion de la plataforma (ver también Biegler y Morris,
1999). De nuevo, los datos parecen contradecir lateoriade O’ Keefe y Nadel
(1978).

Un tercer punto atener en cuenta de la teoria de O’'Keefe y Nadel
(1978) hace referencia a supuesto de que un mapa cognitivo incorpora gran
cantidad de informacion redundante. Esta propiedad implica que cuaquier
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subconjunto de puntos de referencia puede ser suficiente para especificar un
determinado lugar y, por lo tanto, relevante para locdizar la meta. Esta
caracteristicale proporciona ala representacion espacia una gran flexibilidad
yaque, en el caso que desapareciera parte de los puntos de referencia, los
animales seguirian localizando la meta con € resto de informacion disponible.
Sin embargo, las teorias asociativas consideran que S en un ensayo de
condicionamiento existe informacién redundante que sefiala al reforzador, el

EC més saliente sera el que adquirira mayor fuerza asociativa en detrimento
del EC menos saliente (e.g., Rescorlay Wagner, 1972; Mackintosh, 1975).

Este fendmeno se conoce como ensombrecimiento (Pavlov, 1927). Pradosy
Trobalon (1998; ver también Rodrigo y cols, 1997) andizaron esta
caracteristica del mapa cognitivo. Con este fin, entrenaron a un grupo de ratas
en latareade localizar una plataformainvisible en presencia de cuatro puntos
de referencia. Durante la prueba posterior se presentaron, o bien los cuatro
puntos de referencia, o bien subconjuntos de dos puntos de referencia. Tal y
como predicen O’ Keefey Nadel (1978) la actuacion de los animales fue
buena tanto cuando se disponia de toda la informacion como cuando se
elimind e 50% delamisma

Recientemente, Mackintosh (2002) ha cuestionado la posibilidad de
encontrar ensombrecimiento cuando los diferentes puntos de referencia se
distribuyen alrededor de la piscina debido a que cada uno de ellos puede estar
aportando informacién independiente acerca de la direccion en que se localiza
la plataforma. Resultados como |os aportados por Pradosy Trobalon (1998),
parecen apoyar esta presuncién. Sin embargo, Mackintosh (2002) advierte
también que cabe la posibilidad de que en determinadas circunstancias, por
egjemplo, si los puntos de referencia difieren mucho respecto a su vdidez
relativa o en su proximidad ala meta, podria obtenerse ensombrecimiento. En
este sentido, Spetch (1995) encontré que una clave méas proxima ala meta
ensombrecia a otra clave mas algjada, pero no alainversa. Latarea que tenian
gue resolver los participantes, humanos y palomas, en estos experimentos
consistiaen localizar una meta oculta ubicada en una posicion de la pantallade
un ordenador que simulaba un campo abierto. Para ello podian utilizar una
serie de puntos de referencia que se encontraban a diferentes distancias de la
meta. En lamismalineaargumental de Spetch, Gould-Beierley Kamil (1999)
han sugerido que los distintos puntos de referencia del entorno pueden diferir
en su saliencia, siendo los mas préximos ala localizacion de la metalos mas
salientes ya que permitirian alos animales una actuacion mas precisa, mientras
gue los puntos de referencia més distantes serian menos salientes debido a
gue aportan informaci6n redundante y poco precisa provocando un mayor
grado de error cuando se utilizan por si solos.

Si aceptamos que es posible gue los puntos de referencia proximos ala
meta son més salientes que los mas agados, entonces los resultados de
Pradosy Trobalon se podrian explicar desde un punto de vista asociativo y en
consecuencia no se puede afirmar gue sean concluyentes a favor de lateoria
de O'Keefey Nadel (1978). Asi, los animales en los experimentos de Prados
y Trobalon (1998) podrian haber aprendido alocalizar |a meta utilizando solo
los dos puntos de referencia més proximos ala misma. En la fase de prueba
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con dos claves se utilizaron seis subconjuntos distintos, con la peculiaridad
de que 5 de €los incluian a menos un punto de referencia cercano a la
plataforma. Esta circunstancia podria explicar la buena gecucion de las ratas
durante la prueba. Cabe sefialar, que los experimentos de Prados 'y Trobalon
serealizaron con solo 7 sujetos, y cada uno de ellos paso por configuraciones
distintas durante la fase de prueba, con lo que es préacticamente imposible
poder comparar la actuacién de |os animal es basdndose en las configuraciones
empleadas.

El objetivo del presente experimento es analizar si los animales utilizan
toda lainformacion disponible en el entorno paralocalizar una meta, como se
desprende de lateoriade O’ Keefe y Nadel (1978) o g, por € contrario,
utilizan solo lainformacion que proporcionan los puntos de referencia mas
salientes. Para ello se entrend a un grupo de ratas a localizar una plataforma
invisible en la piscina de Morris con cuatro puntos de referencia, dos cercanos
alametay dos alejados. Posteriormente, se realiz6 una prueba en que solo
estaban presentes los puntos de referencia mas algjados. Se utiliz6 como
control un grupo que recibi6 € entrenamiento disponiendo de los dos puntos
de referencia més algjados de la plataforma. A continuacion recibieron 1os
ensayos de prueba con los mismos puntos de referencia. De esta forma,
ambos grupos disponian de la misma informacién durante la prueba. De
acuerdo con O’Keefey Nadel (1978), si en el mapa cognitivo se integran
todos los puntos de referencia, la supresion de los dos mas cercanos en el
grupo experimental no deberia alterar su actuacion respecto alos animales de
control. Sin embargo, segiin las teorias asociativas, si los animaes sblo
utilizan los puntos de referencia més salientes, entonces seria de esperar que
los animales del grupo entrenado con cuatro claves realizaran la tarea durante
la prueba peor que e grupo entrenado con dos claves.

METODO

Sujetos. Los sujetos fueron 12 ratas de la cepa Long Evans de 6 meses
de edad, 8 machosy 4 hembras. Los animales se criaron en el estabulario de
laFacultad de Psicologia de la Universitat de Barcelona. Vivian enjaulados de
dos en dos con acceso libre acomiday bebida. Se mantuvieron constantes las
condiciones de temperatura (22°C) y € ciclo de luz-oscuridad de 12/12 h., con
luz desde las 0900 hasta las 2100 horas. Todos los animales habian pasado
anteriormente por un experimento con cgjas de condicionamiento y un
experimento de aversion a sabor. Los animales se dividieron a azar en dos
grupos de sei's sujetos (cuatro machos y dos hembras).

Aparato. Empleamos una piscinacircular de 158 cm de didmetro y 65
centimetros de profundidad. La piscina se llenaba de agua hasta 49 cm. El
agua se volvia opaca afiadiendo 750 ml de latex poliestireno, una substancia no
toxicay que no se deteriora con el tiempo. El agua de la piscina se mantuvo a
una temperatura constante de 21 + 1°C. La piscina estaba ubicada en €l centro
de una habitacion proxima ala sala donde vivian los animales, y se apoyaba en
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una plataforma de madera a 43 cm del suelo. En cada uno de los cuadrantes
de la piscina podia situarse una plataformacircular de 11 cm de didmetro
fabricada con Perplex transparente que se asentaba en una base a unos 38 cm
del borde delapiscinay 1 cm por debgo del nivel del agua. La piscina estaba
rodeada de unas cortinas opacas de color negro que colgaban del techo
formando un recinto circular de 240 cm de didmetro. El techo del cubiculo
formado por las cortinas y la piscina era de madera de color negro. En €l

centro del techo se ubicaba una cAmara de video con una lente gran angular
gue enviaba laimagen de la piscina a un equipo de registro situado en una
habitacion adyacente. El recinto de la piscina estaba iluminado por seis
bombillas de bajo consumo de 15W cada una disimuladas alrededor de la
camarade video.

Para la redlizacion del experimento se utilizaron cuatro claves que
consistian en: A, unaluz de 40W insertada en un cono de plastico blanco
trandUcido de 13 cm de diametro en labasey 11 cm de altura; B, un pelotade
playa de 30 cm de didmetro formada por 3 segmentos vertical es de color azul,
amarillo y naranja que se alternaban con tres segmentos més de color blanco;
C, unaluz intermitente de color naranjade 1 W que se encendiay apagaba con
una frecuencia de 60-80 veces por minuto; D, una planta de plastico de color
verde, aproximadamente de 35 cm de diametro y 30 cm de alto. Las claves se
podian colgar del techo a 35 cm de la superficie del agua centradas en € borde
de lapiscinay equidistantes entre si. La plataformainvisible (Pt) se ubicaba
siempre en €l centro del cuadrante limitado por lasclaves A y B.

Procedimiento. El experimento se llevd a cabo en dos fases:
entrenamiento de escape y prueba.

La fase de entrenamiento de escape se llevo a cabo durante seis dias a
razon de seis ensayos por dia con un intervao entre ensayos de,
aproximadamente, 10-15 min. Un ensayo de escape consistia en introducir a
sujeto en la piscina con la plataforma y las claves presentes. El anima
disponia de 60 seg para encontrar la plataf orma donde permanecia durante 30
seg. Si un animal no hallaba la plataforma en los 60 seg. de que disponia, €l
experimentador |0 colocaba en |a plataforma durante 30 seg. Las clavesy la
plataforma se rotaban deatoriamente de ensayo a ensayo, manteniendo
siempre lamismarelacion entre ellas, con € fin de evitar que otras claves que
no se podian eliminar ni manipular se convirtieran en relevantes para localizar
la plataforma (ruidos del laboratorio, y posibles muescasy ralladuras en las
paredes de la piscind). Los animales se introducian en la piscina por cuatro
puntos distintos que coincidian con la ubicacion de las claves, de esta manera
se intentabaigualar el maximo posible la distancia del punto de salidaala
plataforma y su locdizacién a la derecha o izquierda de la plataforma.
Asimismo se contrabalanced e recorrido que redizaba € experimentador
desde lajaula de transporte hasta el punto por donde se introduciaa animal en
el recinto de la piscina. Durante esta fase se registro el tiempo gue empleaba
cada anima en encontrar y subirse a la plataforma. Los doce sujetos se
asignaron a dos grupos (n=6). Para el grupo 4—claves, estaban presentes las
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cuatro claves, A, B, Cy D, en € recinto de lapiscina. Parael grupo 2—claves,
sblo se encontraban presentes las dos claves més dgadas, C y D, de la
plataforma (ver Figural).

Figura 1. Esquema de la piscina utilizada en e experimento. El
circulo con trazo fino representa el perimetro de la piscina. El circulo
detrazo grueso representa las cortinas que rodeaban a la piscinay los
puntos de referencia. Pt = Plataforma. Las letras A, B, C y D,
simbolizan los puntos de referencia utilizados y su distribucion
alrededor dela piscina. Para detallesver € texto.

En e Ultimo dia de entrenamiento, después de los seis ensayos de
escape, 10s dos grupos recibieron cuatro ensayos de prueba en los que se
retiro la plataforma de la piscina. Cada ensayo de prueba consistio, para
ambos grupos, en permitir alos animales nadar libremente por la piscinaen
presencia de solo dos claves presentes, C y D, durante 60 seg. Mediante un
programa de ordenador disefiado a tales efectos, se registraba, con una
frecuencia de 5 veces por segundo, la ubicacion de larata en la piscina. A
efectos de analizar el comportamiento de los animales se definieron cuatro
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cuadrantes en la superficie de la piscina y se caculé e tiempo tota
transcurrido en cada uno de los cuadrantes. En la Figura 1 se puede observar
un esquema de la piscina con los cuadrantes utilizados para andizar la
actuacion de las ratas durante la prueba. El cuadrante de la plataforma fue el
ubicado entre los puntos A y B.

Para el presente experimento se adoptdé un nivel de significacion
estadistica p<0.05.

RESULTADOS

La figura 2 muestra la latencia de escape durante las sesiones de
entrenamiento. El tiempo empleado por los animales del grupo 4—claves para
encontrar la plataforma descendi6 rapidamente hasta estabilizarse en torno a
los 18 seg. El grupo 2—claves aprendié més lentamente, y en las sesiones5y
6 de entrenamiento ain empled en torno a 25 seg. para encontrar la
plataforma. Un andlisis de varianza de medidas repetidas, con los factores
grupo y dias, mostré diferencias estadisticamente significativas en ambos
factores, F(1,10) = 9.36 y F(5,50) = 8.48, respectivamente. La interaccion
grupos por dias no fue significativa.
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Figura 2. Latencia media de escape (y €l error estandar) de los dos
grupos durante la fase de adquisicion.

LaFigura 3 muestra el tiempo de permanencia en el cuadrante de la
plataforma durante la prueba en bloques de dos ensayos. Se puede observar
en el primer blogue que los animales del grupo 2-claves permanecieron mas
tiempo en € area de la plataforma que los animales del grupo 4-claves,
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mientras que en el segundo blogue el tiempo seigual6. Un andlisis de la
varianza de medidas repetidas con |os factores principales grupo y bloques
mostré una interaccion estadisticamente significativa, F(1,10) = 6.53 (p =
0.029). Ningun factor principal fue estadisticamente significativo (Fs < 2).
Con € fin de examinar la interaccion, se andizaron los efectos smples,
obteniendo que los grupos diferian en el primer bloque, F(1,10) =7.14 (p =
0.023), pero no en el blogque 2 (F < 1). Ademés, se encontraron diferencias
estadisticamente significativas entre bloques en el grupo 2-claves, F(1,10) =
5.31 (p=0.044), pero no en & grupo 4-claves (F < 2).
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Figura 3. Tiempo medio (y el error estandar) de permanenciaen €
area dela plataforma paralos dos grupos durante la prueba.

DISCUSION

L os resultados obtenidos durante |a fase de entrenamiento reflejan que
los animales de ambos grupos aprendieron a locdizar la plataforma. Sin
embargo, el grupo 4—claves empleaba menos tiempo en llegar hasta ella que
los animales del grupo 2—claves. Esta diferenciaen lalatencia de escape puede
deberse a dos factores. 1) laexistencia de claves cercanas ala plataformaen €
grupo 4—claves |o que permitiria mayor precision; y/o 2) lamayor cantidad de
informacién disponible en € grupo 4—claves.

No obstante, el resultado de mayor interés |o proporcionala fase de
prueba en que los animales entrenados con cuatro claves no mostraron una
preferencia por el area donde deberia encontrarse la plataforma cuando se
eliminaron los puntos de referencia mas proximos. Por el contrario, los
animales que sdlo dispusieron durante el entrenamiento de los puntos de
referencia mas algjados, si mostraron una preferencia significativa por €l érea
de la plataforma. Estos resultados sugieren que los animales no utilizan toda
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lainformacion disponible en el entorno paralocalizar un lugar en el espacio
como se desprende de la teoria de O'Keefe y Nadel (1978), sino que
seleccionan la informacién més saliente —en este experimento, |os puntos de
referencia més proximos a la meta. Este resultado es coherente con la
explicacion del ensombrecimiento que ofrecen distintas teorias del aprendizaje
asociativo, basdndose en un déficit de aprendizaje, bien por la competencia
entre los elementos que forman un estimulo compuesto para ganar fuerza
asociativa (Rescorlay Wagner, 1972), bien por procesos de atencién selectiva
(Mackintosh, 1975).

Rescorlay Wagner (1972) proponen que los estimulos que forman un
EC compuesto durante el condicionamiento se reparten lafuerza asociativa
limitada que puede aportar €l El, de manera que €l elemento més saliente del
compuesto gana la mayor parte de dicha fuerza asociativa, mientras que el
menos saliente ganaria muy poca. Sin embargo, si se presentaun estimulo
smple, éste adquiere toda la fuerza asociativa disponible. Desde esta
perspectiva, los animales del grupo 4—claves habrian asociado en menor
medida los puntos de referencia alejados de la plataforma con su ubicacion,
con lo que tendrian dificultad paralocdizarla durante la prueba. Sin embargo,
los animales del grupo 2—claves habrian asociado las claves con la plataforma
y de ahi su buena actuacién durante la prueba.

Las teorias sobre la atencion sdectiva (e.g. Mackintosh, 1975)
defienden que los animaes atienden a aquellos estimulos que son méas
relevantes en detrimento de los estimulos que aportan poca informacion o
informacion redundante. En este sentido, los animaes del grupo 4—claves
atenderian alos puntos de referencia méas proximosy dejarian de atender alos
puntos de referencia a gjados por ser menos salientes y aportar informacion
redundante. Sin embargo, los animales del grupo 2—claves atenderian a los
puntos de referencia mas alejados por ser |os Unicos presentes en la situacion
experimental y, en consecuencia, relevantes para solucionar e problema
Durantela prueba, los animales del grupo 4—claves no serian capaces de
localizar la meta ya que no han podido aprender la relacion que manteniala
plataforma con |os puntos de referencia distantes, mientras que los animales
dd grupo 2—claves si habrian aprendido estarelacion.

Sin embargo, los resultados que se han obtenido en este experimento
podrian explicarse por un decremento en la generalizacion mas que por un
déficit en el aprendizaje (Pearce, 1987; 1994). Pearce parte del supuesto de
gue los animal es perciben |os estimul os compuestos como un Unico estimulo
configuracional. Asi, un compuesto estimular se percibiria como un Unico
esimulo. Cuando posteriormente se pone a prueba un demento del
compuesto, los animaes perciben otro estimulo distinto aunque comparte
algunos elementos en comun con el estimulo original y, en consecuencia,
mantienen una cierta similitud. El grado de similitud determinalafuerzadela
respuesta durante la prueba. El grupo 2-claves, a redizar la prueba en
presencia de los mismos puntos de referencia empleados durante el
entrenamiento, no muestra un decremento en la generalizacion y por esto su
actuacion esta por encima del nivel de azar. Por €l contrario, a eliminar dos
puntos de referencia en la fase de prueba en el grupo 4—claves, los animales
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podrian percibir estos cambios como un contexto distinto a de entrenamiento
y en consecuencia, su actuacion se veria deteriorada.

Como vemos, |os resultados de este experimento pueden interpretarse
como una demostracién de ensombrecimiento en el &mbito del aprendizaje
espacia. Nuestro trabgjo se suma a otras investigaciones que han
proporcionado evidencia de ensombrecimiento espacial utilizando estrategias
y procedimientos distintos a nuestro. March, Chamizo y Mackintosh (1992),
por g emplo, encontraron ensombrecimiento reciproco entre claves intrinsecas
alos brazos de un laberinto (color de las barandillas, color y textura del suelo)
y claves que consistian en objetos emplazados en |a habitacién experimental a
cierta distancia de los brazos meta. Més recientemente, se han obtenido
demostraciones similares de este fenébmeno en la piscina de Morris (Redhead,
Roberts, Good y Pearce, 1997), y en un campo abierto (Gould-Beierle y
Kamil, 1999).

Una segunda fuente de evidencia de ensombrecimiento espacia o
proporciona la investigacion de Sanchez-Moreno, Rodrigo, Chamizo vy
Mackintosh (1999). En sus experimentos presentaron, durante la fase de
adquisicion, unatarea de navegacion en la piscina de Morris, en laque los
animales aprendian a ubicar la plataforma invisble en relacion con un
conjunto de cuatro puntos de referencia. Para el grupo experimental, uno de
estos puntos de referencia era un compuesto formado por dos estimulos
diferenciados (una clave visua y una clave auditiva), mientras que para €l
grupo de control este mismo punto de referencia era simple (solo e
componente visual o € auditivo). Durante la prueba se utilizaron subconjuntos
de tres puntos de referencia. En los ensayos cruciales, el grupo experimental
realizo |a prueba en presencia de sélo uno de los dos estimul os que formaban
el compuesto audiovisua. En estas circunstancias los animales del grupo
experimental mostraron una actuacion en la pruebainferior aladelos del
grupo de contral.

Para terminar, |os datos obtenidos en este experimento sugieren que los
animales no siempre utilizan todos los puntos de referencia disponibles en su
entorno para el aprendizaje de lalocalizacion de una meta invisble. Estos
resultados cuestionan la hipotesis de O’ Keefe y Nadel (1978) segun la cual
una representacion del espacio incluye atodos los objetos presentes, siendo
cualquier subconjunto de claves suficiente para la ubicacién de una meta
invisible. Por e contrario, sugieren que € aprendizaje espacia es de naturaleza
asociativa. Ademas los resultados que aqui presentamos replican el fenébmeno
de ensombrecimiento en la piscina de Morris (Sanchez-Moreno y cols,
1999) y extienden las condiciones bajo las cuales puede observarse: entre
puntos de referencia que se ubican alrededor de la piscina.
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ABSTRACT

Overshadowing between landmarks in a navigation task.
According to O'Keefe and Nadel (1978) a cognitive map encodes information
about the landmarks —and their relations— available at a given environment.
Once the cognitive map has been established, the animals can use any subset
of landmarks to locate a goal. The experiment reported was designed to test
this hypothesis. Two groups of rats were trained to locate an invisible
platform in aMorris pool. One group learned to locate the platform where
location was defined by four landmarks (A, B, C, D). The other group was
trained with only two landmarks (C, D). After training, both groups were
tested with two cues (C, D). The results showed that rats trained with two
landmarks performed better during tests trials than rats that were given
training with four cues. These results can be taken as an instance of
overshadowing in the spatial domain, and seem to agree with an associative
theory of spatial learning.
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