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Axelrod

* La probabilidad de interaccidn entre individuos es proporcional al nUmero de atributos culturales que comparten.

* Lainteraccidon aumenta la similitud cultural entre individuos.

* Lainteraccion cambia a un solo agente.
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Agentes en Axelrod

e Tienen F atributos culturales.

* Existen g valores posibles para
cada uno de estos atributos.

e El total de estados posibles es g©

C; = (Xjq, Xjp, Xj3, Kig, ... Kip)
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Interaccion en Axelrod

$—é—6¢-
~0—O0—0—0~
-0—0—0—0-

‘_ » Seleccionar al azar un elemento i en el sistema (elemento activo). ‘
@— . Seleccionar al azar un elemento j perteneciente al entorno inmediato de i. =} &
O e Calcular la similitud cultulgal entre i y j definida por: |
?_ P(l,]) — Z 6\OCif-',Oij
i=1

* Si0<P(i,j)<F los elementos involucrados tienen una probabilidad de interactuar igual a:
P(i,j)/F

* En caso de interaccion, escoger un h al azar tal que X;, #x;;, y asignar o;; =X;p




Interaccion en Axelrod

Ejemplo de la interaccion:

Imaginemos un sistemacon F =4yq =2

¢ =@ A
Cj =-‘A*

Probabilidad de interaccion: , M- 5
08 ! 0 B N=50
P (. ) 2 s o B N=100 ng’ﬁ‘igg';:i‘;n
l,] Se 0.6 b1 i ‘
T=Z=O’5 N 0.4 | N >
02| |
Si interactuan: L G
0 50 :l(' 100

q

C _ q < q. : Monocultural | qg=q.. Mvulticgnural
i — | Cultura global | Diversidad cultural |
Cj — . ‘A* Figura 1. A) Estados finales de una red 50x50 para diferentes valores de

q B) Parametro de orden contra valores de g [1]

[1] M. G. COSENZA, K. TUCCI y J. C. GONZALEZ AVELLA ( 2007):MODELO SOCIOFISICO DE LA INFLUENCIA DE PROPAGANDA MASIVA EN UN SISTEMA SOCIAL, Revista de la
Facultad de Ingenieria de la U.C.V,, Vol. 22, N° 1, pp. 37-44, 2007



Deffuant

* Modelo basado en opiniones.

e Las opiniones son diversos puntos de vistas de un tema general.

 Silas opiniones de los agentes se acercan lo suficiente estos interactuan.

* Lainteraccidn acerca mds a ambos agentes.




Agentes e Interaccion en Deffuant

Las opiniones de los agentes son representados por nimeros reales x; € [0,1]
La condicion de interaccion:
|Xl' - XJ| <d

Con d como la separacién maxima posible entre opinionesy u € [0, E] el parametro de convergencia entre las

opiniones, éstas se acercan siguiendo:
d xp = x; +u(xj — x;) d

) )

\ xj = x;+ ulx; — xj) (




Estados en Deffuant
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Imagen 3. Diagrama de tiempo de las opiniones para Imagen 4. Diagrama de tiempo de las opiniones para
valores (d=0,5u=0,5N = 2000) [2] valores (d =0,2u =0,5N = 1000) [2]

[2] Deffuant, G., Neau, D., Amblard, F., Weisbuch, G., "Mixing Beliefs among Interacting Agents." Advances in Complex Systems, 3 (2000): 87-98



Estados en Deffuant
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Imagen 5. Resultado de una red 29x29 Imagen 6. Resultado de una red 29x29 conectada a
conectada a agentes basados en opiniones con agentes basados en opiniones con
(d=03u=05t=100000) [2] (d=0,15u=0,5 t =100000) [2]

[2] Deffuant, G., Neau, D., Amblard, F., Weisbuch, G., "Mixing Beliefs among Interacting Agents." Advances in Complex Systems, 3 (2000): 87-98



Miller-Huse

* Red cuadrada acoplada a un mapa escalar cadtico

* Mapa es representado con una funcién @(y) cadticay de simetria impar
o(=y) = —o)

* Presenta dos estados bien definidos.




Mapa Caotico en Miller-Huse

o(y)
=
( 1
—2 — 3y —1S}7S—§
1 1
e(y) =1 3y ——<y<-— 1 | |
3 3 -1 -1/3 1/3
1
2—3 —<vyv<1
; y 3—)’—
=

Imagen 7. Mapa de la funcion @(y) [3]

[3]J. Miller y D. A. Huse (1993): Phys. Rev. E 48, 2528.



Agentes e Interaccion en Miller-Huse

Los agentes y; toman valores y; € [—1,1] mientras que el factor de acoplamiento
1
g €10,;]

La dinamica de interaccion para un tiempo discreto se representan como:

yit = co(y)+gz{<ﬂ(yjt) o(vi)}




Estados en Miller-Huse
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Imagen 8. Resultado de una red 400x400 Imagen 9. Resultado de una red 400x400
representando el modelo de Miller-Huse representando el modelo de Miller-Huse
(g = 0,18) [4] (g = 0,23) [4]

[4] Philippe Marcq, Hugues Chaté y Paul Manneville (1997): Universality Ising-Like phase transitions of lattices coupled chaotics maps, Physical Review E, Volumen 55,
Numer 3



Estados en Miller-Huse

Imagen 8. Resultado de una red 400x400 representando el modelo de Miller-Huse
(g = 0,205) cerca del valor critico [4]

[4] Philippe Marcq, Hugues Chaté y Paul Manneville (1997): Universality Ising-Like phase transitions of lattices coupled chaotics maps, Physical Review E, Volumen 55,
Numer 3



Diferencias y Semejanzas entre los Modelos

1. Cantidad de Estados posibles:

e Discreto: Axelrod.
e Continuo: Deffuant, Miller-Huse.

2. Concepto de Distancia.
e La diferencia de los estados tiene un significado bien definido: Defuant, Miller-Huse.
* La diferencia de los estados tiene significado de distancia de Hamming: Axelrod.

3. Dinamicas.
* Los agentes no poseen dinamica propia: Axelrod, Deffuant .
* Los agentes poseen dinamica propia: Miller-Huse.

4. Forma de la Interaccion.
* Mas parecidos los agentes mas posibilidad de interactuar: Axelrod
e Cuando se cumple la condicion de interaccion entre los agentes : Deffuant
* Siempre hay interaccion entre los agentes: Miller-Huse.




Diferencias y Semejanzas entre los Modelos

5. Direccion de la interaccion.
* Unidireccional: Axelrod.
* Bidireccional: Deffuant , Miller-Huse.

6. Posibilidad de Interaccion.
* Probabilistica: Axelrod.
* Determinista: Deffuant, Miller-Huse.

7. Interaccién en el entorno.
e Cambian de estado al interactuar uno a uno con otro agente: Axelrod, Deffuant.
 Cambia de estado debido a interactuar con los agentes que lo rodean: Miller-Huse.

8. Evolucion en el tiempo.
* Alcanzan un estado de estabilidad estatico : Axelrod , Deffuant.
* Alcanzan dominios estables pero con interacciones internas en ellos: Miller-Huse.




Diferencias y Semejanzas entre los Modelos

9. Formacion de dominios y dinamica de interfaces
Crean dominios con interfaces dinamicas: Axelrod, Deffuant, Miller-Huse.

Venezuela



