Modelado y simulacion de interacciones
entre personas y dispositivos en MOSI-
AGIL

Alvaro Sanchez Picot (GISAI)



Indice

©®NO O LN~

Grupo GISAI

Contexto de MOSI-AGIL
Estado del arte
Objetivos

Modelos

Trabajo técnico
Validacion

Referencias



Grupo GISAI

e [EXxperiencia en entornos loT
e Sensorizacion de espacios

e Proyectos de gestion de
evacuacion en emergencias

eoe <
E-FLOW

Mota
LUM: 69
TEM: 24
HUM: 42

X: 864, Y: 334

ano Baj
P~
-
0
v




Contexto de MOSI-AGIL

e Crecimiento del numero de personas en entornos urbanos.
e Gestion de grandes instalaciones.
e Conseguir un comportamiento 6ptimo de las personas.

e Hace falta demasiados recursos para probar en entornos reales.



Contexto de MOSI-AGIL

Para resolver los problemas anteriores:
e Simulacion Social basada en Agentes.
e Tecnologias del acuerdo.

e Inteligencia ambiental.



Estado del arte

e Simulacion Social basada en Agentes.
o MASON, Ubiksim, SeSAm...
e Tecnologias del acuerdo. o e e

e Inteligencia ambiental.
o Simuladores de red.

m  NS3, OPNET, NetSim
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Carencias

Carencias de los Simuladores Sociales la integracion de dispositivos:
e Medida real de la propagacion de la informacion.
e Interaccidon de personas con el entorno fisico y tecnoldgico

e Evaluar escenarios complejos con personas, sensores, actuadores...



Objetivos dentro de MOSI-AGIL

1. Modelado de comportamientos sociales relevantes en grandes
instalaciones

A1.3 (M1-D12). Generar un modelo simulado de sensores y actuadores.

2. Tecnologias del Acuerdo en smart spaces para control y
monitorizacion

A2.2 (M4-D13). Desarrollo de un framework para las soluciones basadas en
acuerdo.

A2.3 (M17-D8). Integracion de los servicios inteligentes basados en el acuerdo
con simulaciones sociales.



Objetivos dentro de MOSI-AGIL

3. Plataforma para asistir el desarrollo, uso y toma de decisiones en
espacios inteligentes en grandes sectores mediante simulacién social

H 3.6 (M34). Comparacion de los resultados obtenidos con los esperados.
H 3.9 (M48). Validacion con casos de estudio

4. Casos de estudio
A4.1 (M22-D15). Simulacién y despliegue de una casa inteligente.

A4.2 (M22-D15). Simulacion del control, monitorizacion y evacuacion en
Madrid Arena.

A4.3 (M37-D12). Simulacion y despliegue en la ETSIT.



Tareas

Desarrollo de los modelos de comportamiento:

1. Modelo de personas (agente humano)
a. Comportamiento

b. En un futuro se contemplara el modelo fisico (colisiones, influencia en comunicaciones...)

2. Modelo de sensores y actuadores (agente cibernético)
a. Comportamiento

b. Descubrimiento, geolocalizacion, suscripcion, ...

3. Modelo de comunicaciones de agentes cibernéticos
a. Topologia, protocolos, dispositivos, cobertura, interferencias...
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Arquitectura de referencia de un simulador de entornos ciberfisicos
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Modelo de datos de MASON
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Modelo de datos de MASON
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Propuesta de un modelo general
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Adaptacion del modelo al simulador de red

Objeto

f

Cbjetos fisicos

?

Faredes

Puertas

Yentanas

Lineas de
comunicacion (3)

%

Cables

Alre

Dispositivos cibernéticos (2)

i

iModelo fisico (1 b)i

Dispositivos Dispositivos
estaticos moviles
Drones

15



Adaptacion del modelo al simulador social
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Retos
e |nicializacion
e Sincronizacion
e Visualizacion
e (Gestion
e Descomposicion

e Resultados
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Sincronizacion

MASON: informacion cada STEP (pej. 1 segundo)

NS3: eventos (envio/recepcidon de paquetes, nueva conexion...)

20



Sincronizacion

e (Comunicacion basada en eventos
e Escalable

e Ligero

neden
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Validacion

e Comprobar la validez de la

informacion de la simulacion.

e Despliegue de sensoresy
actuadores en aulas ETSIT.

e Comparar informacion
obtenida con la simulacion.
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Referencias

NS3: https://www.nsnam.orqg

MASON: https://cs.gmu.edu/~eclab/projects/mason/

"MASON: A Multi-Agent Simulation Environment", Luke et al.

Tecnologias de acuerdo: http://www.agreement-technologies.org

Inteligencia ambiental: http://www.research.philips.com/technologies/projects/ami/
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