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INntroduccion

Las interacciones humanas y su comportamiento
son un fendmeno excesivamente complejo.

Una y otra vez se ha probado que los
comportamientos de las sociedades humanas no
son ni completamente racionales ni
completamente aleatorios.

Sin embargo, el estudio de estas interacciones ha
evolucionado con el tiempo vy, aplicando métodos
matematicos inspirados en fendmenos fisicos en
su contexto, se entra al campo de la sociofisica.

Pierre-Simon Laplace. Fuente: Wikipedia
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INntroduccion

Existen una multitud de fendbmenos que se han intentado modelar en el campo de la
sociofisica:

- Comportamiento de redes de investigadores (publicaciones en conjunto)
- Comportamiento de poblaciones en épocas de elecciones
- Comportamiento de la sociedad frente a productos especificos

- Comportamiento de la sociedad frente a la formulacién de una opinién cualquiera

Fuente: UnionProfesional
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INntroduccion

Los modelos de formacion de opiniones en la
sociedad, esencialmente, buscan determinar cémo
evoluciona la opinion de N individuos con respecto a
un topico.

Esto se entiende, de la manera mas basica, como una
variable aleatoria entre los limites 0 y 1. En el modelo
clasico y mas estudiado, estas significan opiniones
contrarias; se habla de un modelo de formacion de
opinion discreto.

Este tipo de modelos es muy conocido por ser aplicado
a elecciones entre dos candidatos, aunque puede
generalizarse para un mayor numero de “opiniones”.

Fuente: The Astana Times
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INntroduccion

Por otra parte, existen los modelos de opinion

continuos, que son mas recientes y se aplican = v e«
a mas ambitos (como, por ejemplo, la ey T
percepcion de calidad de una pelicula o serie). , I T

c 4 828284818180868379809588848080809478 8586838285
v 5 848883807983838477828184819184748083858896

En estos modelos la opinion se representa de - puwsnunn sum s s o
manera continua en un intervalo [0, 1], en e . e
donde ambos limites representan un
extremismo en la opiniéon, mientras que el Fuente: FlowingData
valor intermedio puede considerarse

moderado o neutral.
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Modelos base

Los dos modelos clasicos de formacion de opinion para el caso continuo surgieron en los
anos 2000:

1) Deffuant et al. (2000): introduce el concepto de limites de confianza y el parametro de
convergencia. Basado en el fendmeno de dispersion en gases debido a las colisiones.

2) Hegselmann y Krause (2002): cada individuo puede interactuar simultdaneamente con
todos los demas dentro de su limite de confianza.
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Fuente: Deffuant et al. (2000)

LA-CoNGA physics iSUENA BIEN!



Parametros de los modelos

Cada uno de los modelos trabaja con diferentes parametros y asunciones:

0; ) Opinion de un individuo i (usualmente en
g un instante de tiempo)

Tolerancia de un individuo i; rango de
opiniones que puede considerar. Ambos

E; mmm)  modelos trabajan con este parametro fijo
para toda la poblacidn.

Parametro de convergencia del
y —) O
modelo. HK lo fija en 0,5. 0i(t +1) = 0:(t) + pfo; (1) — 0:(1)]
0j(t +1) = 0;(t) + pilos(t) = 0;(1)]

Ejemplo: Modelo de Deffuant et al. Fuente:
Deffuant et al. (2000)
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Parametros de los modelos

Adicionalmente, Pineda y Buendia (2015) introdujeron dos parametros dentro del modelo
para tener en cuenta el efecto de los medios masivos de comunicacion (propaganda):

S o) Opinion impulsada por el medio masivo de
comunicacion (permanece constante y se considera
extremista en 1)

Probabilidad de que un individuo sea
m o) confror)tadpl por los medios masivos de
comunicacion

mmmm) RANGO de confianza de los individuos. En este modelo, se
E : : :
puede considerar continuamente variable, o separado en
sectores de la poblacién.
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Objetivos

1 o) Desarrollar cierta intuicion de como modelar
sistemas complejos en términos de unas pocas
variables sencillas

Describir las reglas que definen Ia

2 ==  interaccion

3 o) Describir los parametros de interes en el modelo
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<>] Diagrama de flujo general

: . Se escoge
Se define el tamano de la . aleatoriamente otro

poblacién, el rango de individuo
confianza para cada individuo
y el nimero de pasos

— Si el rango de
La opinidn inicial (y/o confianza del
rango de confianza) se individuo es
inicializan de manera Si el rango de mayor que la
aleatoria confianza del diferencia entre
individuo es la opinion del
mayor que la otro individuo y la
diferencia entre suya
Se escoge la influencia
aleatoriamente un & mediaticay su
individuo opinion

Se cambia la opinidn

Se genera un numero del individuo(s)
aleatorio y se compara Se cambia la opinion
con la probabilidad m dgel individuo

LA-CoNGA physics iSUENA BIEN!



Density

14

12

1.0

0.8

06

04

0.2

0o

Histogram of InitialState

0.0

0.2

04 06

0.8

N =100

Density

time = 500

Histogram of finalState

0.0

02 04 06

08



Density

12

10

08

08

04

02

0o

Histogram of InitialState

0.0

0.2

0.4

06

08

1.0

N =100

Density

25

20

15

1.0

05

0.0

time = 1000

Histogram of finalState

0.0

0.2

0.4

0.6

0.8



Resultados
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