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Identificacién de la propuesta de proyecto de tesis

Titulo del proyecto: Conductas colectivas, sincronizacion, coordinacion:
modelado, simulacién y aplicaciones.

Area temética del conocimiento de la propuesta: Modelado de sistemas,
Teoria de control

Resumen: El andlisis de problemas en los que un conjunto de agentes indi-
viduales interactiia de manera de obtener una conducta colectiva o grupal
ha sido siempre una preocupacion en areas como la biologia, la sociologia
y la economia. Fenémenos como el comportamiento de un grupo social,
las bandadas de pajaros, los coros de grillos, la contraccion de un musculo
o la accién conjunta de robots, son ejemplos de dichos problemas. Muchos
resultados en estas areas se basan en simulaciones, heuristicas o teorias no
formalizadas. La Teoria de Control histéricamente ha vinculado de manera
fuerte la Matematica con la Ingenieria y, en ese sentido, ha contribuido a la
comprensién de estos problemas. En las ultimas décadas se han planteado
modelos matematicos y teorias completas que permiten describir y enten-
der algunos de esos fenémenos. La presente propuesta de Tesis apunta a
estudiar problemas de sincronizacion de agentes individuales, focalizando
en los modelos, las estrategias y los algoritmos existentes, en la linea de
[1,3,4] (v referencias alli presentadas). Se espera que el tesista se fami-
liarice con los modelos que describen los fenémenos de sincronizacion y
cooperacién colectiva y las metodologias de andlisis més relevantes.



= Posibles aplicaciones cientificas, productivas y/o sociales: Las aplicaciones
cientificas, asi como las productivas y sociales estdn asociadas a aque-
llos contextos en los que la coordinacién de agentes individuales sea un
fenémeno relevante y, por lo tanto, se apliquen los modelos y los resultados
estudiados en la Tesis. En ese sentido, la idea es coordinar con el tesista
un caso de aplicacién concreto como cierre de la Tesis.

= Metodologia: Se propone una revisién de la literatura existente, tomando
como referencia los investigadores lideres en el drea. Se espera combinar el
estudio tedrico con el desarrollo de simulaciones que ilustren los resultados
y al mismo tiempo permitan visualizar nuevos problemas de interés. Se
realizaran seminarios regulares para exponer los avances de la Tesis.
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= Perfil esperado del estudiante: se apunta a un graduado en Ingenieria, Ma-
tematica, Fisica o Biologia. De acuerdo a los antecedentes del interesado,
se definird un plan de cursos que apunten a consolidar la formacién en las
siguientes areas: Teoria de Control, Teoria de Grafos, Sistemas Dindmicos.
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