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En el estudio de la dinámica 

so cial, la capacidad de una so-

cie dad para reaccionar ante 

cam bios internos y externos 

y ha cer frente a sus mecanis-

mos de regulación es un tema 

fascinante. Obviamente, es un 

gran campo para los sociólogos, 

etnólogos, economistas, psi có-

lo gos sociales, criminó  lo gos, 

antropólogos, etcétera. Más re-

cientemente, los físicos y ma-

temáticos están em plean do 

sus modelos y su expe rien cia 

para conseguir una mejor com-

pren sión de la conducta co lec-

tiva de los sistemas sociales.

Por ejemplo, la conver gen-

cia (o divergencia) de ideas 

u opi nio nes entre los partici pan-

tes de un debate es un pro ce-

so social muy importante. En 

algunos modelos de la diná mi-

ca de opinión que han sido re-

vi sa dos por Weidlich, Lorenz, 

y Castellano y colaboradores, 

los agentes pueden negociar 

sus diferencias para tratar de 

lle gar a un consenso.

En la práctica, es plausible 

asumir que los debates tienen 

lugar cuando las opiniones de 

las personas implicadas (agen-

tes) están lo sufi cientemente 

cerca uno del otro para poder 

negociar sus diferencias y tra-

tar de llegar a un consenso. 

En este sentido, un modelo im-

por tan te y simple de dinámica 

de opiniones es el desarro lla-

do por el modelo de Deffuant 

y colaboradores.

Supongamos que tenemos 

una red defi nida como un con-

junto de nodos y enlaces fi jos 

(en el modelo original se pro-

puso una simple dinámica de 

opinión para la gráfi ca o red 

completa, donde todos los no-

dos están conectados entre 

ellos, pero aquí lo presentamos 

para cualquier gráfi ca o red). 

En cualquier asunto, la opinión 

correspondiente es represen-

tada por un número continuo 

Θ entre 0 y 1. Se selecciona 

cualquier agente i y luego con 

la misma probabilidad para to-

dos sus vecinos, se seleccio-

na uno de ellos, llamado j. En 

la práctica es plausible asumir 

que los debates tienen lugar 

cuando las opiniones de las 

per sonas implicadas (o agen-

tes) son lo sufi cientemente pa-

recidas o cercanas unas de 

otras. Si entre vecinos la dife-

rencia de las opiniones Θ i (t) 

y Θ j (t) supera un determinado 

de modelos
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umbral, entonces no pasa na-

da (en este caso t es un tiem po 

discreto que etiqueta y or de na 

los pasos de tiempo del pro-

ceso iterativo); pero si:

| Θ i (t) – Θ j (t) | <ε,

entonces:

Θi (t + 1) = Θi (t) + μ [Θj (t)

− Θi (t)]                 (1),

Θj (t + 1) = Θj (t) + μ [Θi (t)

− Θj (t)],

lo cual signifi ca que sus opi nio-

nes se acercan, moduladas 

por el parámetro μ.

Este procedimiento se re-

pi te hasta que se alcanza la 

con ver gencia. Es habitual uti-

li zar el mismo parámetro de 

apro ximación μ para todos los 

agentes. Es evidente que la to-

po lo gía subyacente al sistema 

defi ne a los vecinos de cada 

agente. La convergencia se al-

can za después de emplear el 

procedimiento de la ecuación 

(1) iterativamente, y se defi ne 

un grupo o cúmulo como el 

con junto de nodos en la red 

o agentes que comparten la 

mis ma opinión fi nal.

Un ejemplo

Vamos a considerar tres no dos 

alineados como se muestra 

en la siguiente fi gura:

ao bo

a b

co

c

y mostrar como su opinión 

converge para ε = 1 y μ = ½.

Supongamos que en un 

prin cipio la cantidad de in for ma-

ción u opinión en cada nodo es 

a0, b0, y c0. Puesto que ε = 1, 

entonces sus valores siempre 

se aproximan en pares si guien-

do la ecuación (1) para cual-

quier valor de la cantidad de 

in formación. Si μ= ½, entonces 

ambas opiniones llegan a ser 

igua les en el punto medio en 

un solo paso y el consenso de 

los dos agentes implicados es 

total. Es decir, la convergencia 

entre los dos agentes se pro-

duce inmediatamente;

Θ i (t + 1) = Θ j (t) = [Θ i (t)

+ Θ j (t + 1)] / 2.

Sin perder la perspectiva ge-

ne ral, se puede comenzar la si-

mu lación, eligiendo un primer 

Modelo de convergencia 
de opiniones
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nodo a y su nodo más cercano 

b vecino, por lo que la nueva 

cantidad de información en 

ca da nodo es:

a1 = a 0 / 2 + b 0 / 2,

b 1 = a 0 / 2 + b 0 / 2,

c 1 = c 0.

En el siguiente paso de simu-

lación, el nodo c y su vecino b 

son elegidos, así tenemos:

a 2 = a 1 = a 0 / 2 + b 0 / 2,

b 2 = b 1 / 2 + c1 /2 = a0 / 4 

+ b 0 / 4 + c 0 / 2,

c 2 = b 1 / 2 + c 1 / 2 = a 0 / 

4 + b 0 / 4 + c 0 / 2.

Después de n pasos, tenemos:

a n = {a 0 + b 0 + c 0 } /3 + A {a 0 

+ b 0 − 2c 0 } / (3[ 2 2n ]),

b n = {a 0 + b 0 + c 0 } /3 + B 

{a 0 + b 0 − 2c 0 } / (3[2 2n ]),

c n = {a 0 + b 0 + c 0 } /3 + C {a 0 

+ b 0 − 2c 0 } / (3[2 2n ]),

donde a, b y c son constantes.

A partir de estas expresio-

nes uno puede ver que todos 

los nodos convergen en el mis-

mo punto.

Discusión

Este proceso continuo parece 

ser un modelo más realista pa-

ra los dispositivos numéricos 

(en los que la precisión es fun-

damental) que para los seres 

humanos. Un valor preciso de 

la opinión de un agente hu ma-

no en un rango infi nito (nú me-

ros reales entre 0 y 1) es con-

veniente para los propósitos 

numéricos, pero no es rea lista. 

Por lo tanto, podemos referir-

nos al valor numérico de la opi-

nión de un agente determinado 

como la “cantidad de in for ma-

ción” que este agente tiene. 

De esta manera, podemos pen -

sar en un agente como una 

per sona o cualquier otro dispo-

sitivo artifi cial.

Hemos demostrado cómo 

una serie numérica surge cuan-

do se trata de sólo tres agen-

tes en la modelo de Deffuant. 

Un caso más general consiste 

en escoger dos diferentes va-

lo res de μ en una interacción 

de pares o valores aleatorios. 

En la práctica vemos que in-

clu so para un pequeño número 

de nodos, N = 3, y hasta para 

el caso de las aproximaciones 

más rápidas (μ = ½), llegar 

a un consenso perfecto ge ne-

ral men te toma un número in-

fi nito de pasos. Para efectos 

prácticos, en el modelo de Def-

fuant aplicado a cualquier sis-

tema con cualquier valor de 
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plear un pequeño número de 

dígitos signifi cativos (el redon-

deo de errores).

Existe otro modelo de opi-

niones propuesto por Hegsel-

mann y U. Krause, que es si mi-

lar al de Deffuant, pero en él 

un agente cambia de opinión 

por la opinión general de sus 

vecinos. Es decir, en este mo-

delo un agente, en lugar de in-

teractuar con uno solo de sus 

vecinos a la vez, como en ocu-

rre en el anterior, va a interac-

tuar a la vez con el promedio 

de todos los agentes dentro de 

una región de opiniones simi-

lares defi nida o limitada tam-

bién por ε. Este modelo es más 

adecuado para describir la for-

mación de opinión cuando la 

gen te se reúne al mismo tiem-

po en grupos pequeños, don-

de existe una interacción efi caz 

con participación de muchas 

personas al mismo tiempo. Por 

otra parte, ya que este mode-

lo incluye más agentes al mis-

mo tiempo (como en un verda-

dero proceso de reuniones), 

una mayor precisión numérica 

(como en un proceso de vota-

ción) parece naturalmente ser 

más apropiada que en el mo-

delo anterior.

Los debates en torno a la 

evolución y convergencia de 

la computación social se pue-

den encontrar en la red. Baste 

concluir aquí mencionando que 

un modelo como el de Heg sel-

mann y Krause es más realis-

ta para los pequeños grupos 

y se puede aplicar para des cri-

bir el proceso real de reu nio-

nes tanto entre personas física-

men te como, dados los tiempos 

actuales, en la red. 

agentes, la serie convergente 

resultante se puede truncar 

en cualquier grado deseado 

de precisión. Para los sistemas 

sociales es más adecuado un 

conjunto de valores posibles 

discreto, no continuo, y además 

es más fácil de manejar. Aun-

que este modelo es matemá-

ticamente elegante, no parece 

ser un modelo realista de las 

opiniones humanas, porque se 

necesita un número infi nito de 

pasos para converger o llegar 

a un consenso. En primer lu-

gar, ¡las vidas humanas son fi -

nitas! En segundo, un valor de 

la opinión de un agente hu ma-

no ubicado en un rango infi  ni-

to (números reales entre 0 y 1) 

no es realista.

En resumen, son más ade-

cuados los modelos de opinión 

con un número fi nito de esta-

dos para describir o simular el 

comportamiento social. En los 

cálculos numéricos, el proceso 

de convergencia toma mucho 

tiempo cuando el rango es in-

fi nito, salvo en el caso de em-


