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Las técnicas de fusiéon de datos permiten combinar
la informacién recogida por un conjunto de sensores in-
cluyendo informacién redundante. Los algoritmos de gos-
sip y, en particular, los algoritmos de consenso! han sido
ampliamente utilizados con este propédsito, pues consti-
tuyen una forma eficiente de sincronizar la informacion
de la red de sensores de forma descentralizada.

El presente trabajo estudia el efecto que distintos es-
quemas de movimiento en la velocidad de cubrimiento
del area completa. En segundo lugar, se propone una
modificacion del algoritmo de consenso para que se cada
nodo incorpore de forma local los valores leidos de las
nuevas posiciones y lo incorpore al computo global del
valor medio, de manera que el proceso converja de man-
era incremental al valor promedio exacto del campo.

Sea un campo escalar cuyo valor medio se desea medir.
Sobre €l se sitia una red de n sensores, cada uno de los
cuales determina el valor medio de los puntos del campo
que ha recorrido hasta el momento (Fig. 1). Cada sensor
tiene un alcance r e intercambia informacién con todos
los sensores que se encuentren dentro de su radio sigu-
iendo el algoritmo de consenso, cuya dindmica se rige por
la ecuacion:

zit+1) =zi(t)+e Y [r(t) — 2:(t)]
JEN(t)

donde N;(t) son los vecinos del sensor i en el instante
t. El algoritmo converge al valor medio de los valores
iniciales ;(0).

FIG. 1. Configuracién inicial de una red de 100 sensores
con enlaces a una distancia maxima de 12 uds. sobre un
campo escalar.

Se han estudiado 4 tipos de movimientos: (i) rectilineo
(todos los sensores en la misma direccién), (ii) un modelo
de particulas con choques eldsticos, (iii) paseos aleatorios
y (iv) vuelos de Lévy (Fig. 2). Estos tltimos cubren todo
el drea en el mismo orden de magnitud que el movimiento
rectilineo (que se puede considerar 6ptimo), pero la red
converge al valor medio del campo al formar un tnico
componente conexo. No ocurre asi en general con el
movimiento rectilineo, pues los vecinos de cada sensor no
varian al desplazarse en el mismo sentido y a la misma
velocidad.)
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FIG. 2. Evolucién del porcentaje del drea cubierta con el
tiempo usando caminos rectos, un modelo de dindmica de
particulas, paseos aleatorios y vuelos de Lévy

Por otro lado, para corregir la desviaciéon de la media,
hay que tener en cuenta que en el proceso de consenso se
conserva la suma de los valores iniciales, s = Y. 2;(0) =
> xi(t) Vt. Sea z;(0) el nuevo valor medio para el sensor
i. La nueva suma deberfa ser § = z;(0) +>_,; 7;(0) =
2i(0) + >, 2i(0) — 2;(0) = 2;(0) — 2;(0) + s. Luego es
suficiente con anadir al nodo ¢ la variacién que se ha pro-
ducido en su valor medio para que converja al valor medio
exacto del campo.
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