
Ondas de Escape  
(y transferencia de información)  

en un cardumen.  

• “Initiation and spread of escape waves within animal groups” James E. Herbert-Read1, Jerome Buhl, Feng Hu, Ashley J. 
W. Ward and David J. T. Sumpter 
•“Information transfer in moving animal groups”  David Sumpter, Jerome Buhl, Dora Biro. 
Iain Couzin 



Transmisión rápida y local de información 

•Cambios en velocidad y orientación 
 
•Individuos son influidos por los   
movimientos de sus vecinos. 

Propagación de una onda de 
escape 

Amenaza 

SPP 
“Self propeling 

paticles” 
Vicsek 

•Alineamiento con vecinos 
•Ruido 



Modelo de Vicsek 



Experimento 
 



•En cada área se calculó la orientación instantánea promedio en cada 
segmento  

• Orientación    χ = arcsin(sin(θ − ϑ)) 

Se dividió el área en 36 segmentos.  

Paralelo al radio: χ=0 
H = -π/2 
AH= π/2 

= 1 cuando todos miran hacia el estímulo 
= -1 cuando todos le dan la espalda al estimulo 
= 0 si están todos desordenados 

•Se definió al frente de onda como la máxima distancia para la cual 
todos los peces le daban la espalda a la “amenaza” 

Análisis de datos 
 



Modelado teórico 
 •Modelo de Vicsek modificado para tomar en cuenta las aceleraciones de los peces.  

•Posición: 

“Peso 
social” 

Ruido 
(Incluye 
repulsión) 

 
Damping que 
lleva velocidad 
nuevamente a 
crucero 

•p = 0.1% de los individuals mas cercanos al estímulo fueron “informados” de su 
existencia. 

•El parámetro d se obtuvo de los datos experimentales. Resultó ser 0.0819   

•ωi  se fijo en 0.4 para peces no informados.    



Cambios en dirección Fluctuaciones en velocidad 



Onda de escape 



Efectos debidos a cambios en la densidad  



Conclusiones 
 •El modelo teórico pudo predecir los resultados obtenidos de forma 

experimental, mostrando que cambios en la velocidad  e interacciones locales 

facilitan la propagación de la onda de escape.  

•Obtener información acerca de cambios en velocidad no requiere mucha 

habilidad de percepción ni altas facultades cognitivas. Los individuos que 

van mas rápido que la media probablemente poseen información acerca de 

la ubicación de comida o predadores. 

•No depende de la existencia de un “líder”.  

Es un modelo realista porque:  
 


