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Introducció



Vicsek Model 

r i(t+Δ t)=r i(t )+v i( t)Δ t

v i( t)=v o(cos (θi(t)) , sin(θi(t)))

θi( t+Δ t )=arg (∑
j∈R0

v j (t))+ηξi arg( ...)=arctan (
v y
v x

)

En 2D podem descomposar la velocitat com

on

F. Ginelli. The Physics
 of the Vicsek Model





Estadística 
Per tal de capturar la informació estadística del sistema definim:

ϕ(t )=
1
Nv0|∑i θi( t )|Parametre d’ordre:

Error: Var=⟨ϕ²⟩−⟨ϕ⟩ ²

Susceptibilitat: χ=N Var=N (⟨ϕ²⟩−⟨ϕ⟩ ²)



Paràmetre d’ordre VS 
Soroll



Paràmetre d’ordre VS temps
Intensi tat del soroll

Paràmetre d’ordre en funció del temps per N=512, ρ=1 i R
0
=1.





Conclusions 

● El model de Vicsek presenta una transició de fase

● El líder reforça l’ordre del sistema

● Trencament de la transició de fase a partir de ω=0.5 (aprox)

● Per fraccions més petites no hem pogut determinar el 
comportament

● El model de Vicsek no serveix per reproduir els resultats 
experimentals d’en Couzin
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