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Аннотация: Я рассматриваю условия, при которых консенсус об инвариантности сохраняется в модели 

Френча-де Гроота, когда мнения агентов являются вероятностными распределениями, а итоговое мнение 

социальной сети должно быть действительным числом. В статье показана неинвариантность нормального 

распределения, бета-распределения и инвариантность класса квази-квадратичного распределения.. 
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Введение 

Де Гроот написал следующее в своей знаменитой статье в журнале Американской статистической 

ассоциации (1973). 

‘Рассмотрим группу из k человек, которые должны действовать вместе, в команде или в комитете, 

и предположим, что каждый из k человек может указать свое субъективное распределение 

вероятностей для неизвестного значения некоторого параметра . В этой статье мы представим 

модель, которая описывает, как группа может достичь консенсуса и сформировать общее 

субъективное распределение вероятностей для , просто раскрывая свои индивидуальные 

распределения друг другу и объединяя свое мнение »[10]. 

122
 Работа была подготовлена при финансовой поддержке РНФ, проект 16-19-10609. 
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Основная идея этой статьи - взглянуть на комбинацию метода агрегации и метода дефаззификации 

(или отображения), чтобы найти инвариантность, и мы можем показать некоторые новые результаты. 

Сама идея дефаззификации вообще не нова. См., Например, есть обзор [18] в Международном 

журнале интеллектуальных систем (2001). 

Тем не менее, это все еще актуальная тема, см., например, статью в Neural Computing and 

Applications (2019) с заголовком «Консенсусная модель для группового принятия решений в среде 

трапециевидных нечетких чисел». «Естественные лингвистические термины могут предпочтительно 

выражать мнения лица, принимающие решения в сложной среде принятия решений. Групповое 

принятие решений с мультипликативными трапециевидными нечеткими отношениями предпочтений, 

трансформирующимися из естественных лингвистических терминов, привлекает внимание… »[13]. 

Со статистической точки зрения наше исследование посвящено свойствам смесей плотностей, что, 

вообще говоря, является сложной проблемой. 

Существуют и другие модели консенсуса [1-5]. 

1 Компоновка текстового материала  

1.1 Оформление начальных элементов 

Рассматриваются два сложных механизма коллективного выбора, каждый из которых имеет свой 

сценарий взаимодействия между агентами. 

Рассматриваемые механизмы коллективного выбора являются сложными, поскольку они 

представляют собой последовательное применение механизма единого выбора для заданного 

распределения вероятностей на множестве альтернатив и механизма коллективного выбора, который 

можно понимать как механизм достижения консенсуса. Множество альтернатив компактно на 

множестве действительных чисел. В обоих сценариях агенты имеют вероятное представление о том, 

какая альтернатива является более предпочтительной. 

В первом сценарии - простой консенсус [8, 11], все агенты выбираются на основе их личных 

вероятностных распределений для одной альтернативы и применяют одинаковый для всех агентов 

механизм выбора единственной альтернативы, а результат сообщается другим агентам. , Таким 

механизмом может быть, например, выбор режима или ожидание. Затем применяется один из 

механизмов [6 - 8]. Полученное мнение является консенсусом, если предположить, что оно 

существует [9]. 

Второй сценарий - глубокий консенсус - изначально применяет механизм коллективного принятия 

решений, но для распределения вероятностей. Например, если мы используем процесс изменения 

мнений в модели де Гроота [10], то это будет просто распределение вероятностей, которое будет 

взвешенной суммой начальных распределений вероятности. Есть еще несколько похожих моделей 

[14 - 16]. Затем тот же механизм выбора применяется к полученному из единственной альтернативы, 

которая использовалась агентами индивидуально в предыдущем сценарии. 

В результате в каждом из двух сценариев мы получаем одну альтернативу. Например, в более 

ранних работах [2] было показано, что если механизмы выбора единственной альтернативы - это 

выбор моды, а механизм коллективного выбора - консенсус де Гроота, то результаты рассмотренных 

сценариев, как правило, будут другими. В то же время можно показать, что если механизм выбора 

единственной альтернативы заменяется выбором математического ожидания, то результаты 

рассмотренных сценариев всегда будут совпадать. 

В общем случае два сложных механизма можно сравнить по некоторому критерию, в роли 

которого может выступать данная функция полезности центра. Также можно проследить, как, 

учитывая ограничения, контроль со стороны центра над параметрами механизмов и начальным 

распределением вероятности агентов должен быть для того, чтобы центр мог достичь для него 

наилучшего результата. Если на множестве возможных контрольных центров центра есть метрика, то 

также можно проследить эффективность механизма управления - связь значения критерия целевой 

функции центра с контрольными затратами в соответствии с выбранной метрикой 

Простой консенсус и глубокий консенсус при непрерывно дифференцируемой функции плотности 

вероятности и только одной моды совпадают тогда и только тогда, когда выполняется следующее 

свойство. 
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Обратите внимание, что для непрерывного распределения с одним максимумом и некоторыми 

другими хорошими свойствами это уравнение должно выполняться 

 

в точке  

НЕИНВАРИАНТНОСТЬ НОРМАЛЬНОГО РАСПРЕДЕЛЕНИЯ 

 Мы начали с графика связей в социальной сети агентов, но выяснили, что эффект есть даже на 

общении двух агентов. Давайте сначала проверим нормальное распределение.  

Функция плотности вероятности 

 
Простой консенсус 

   arg max ( , ) 1 arg max ( ,0) 1 0
x x

x f x M f x M M           

 

Глубокий консенсус 

,  

Это означает, что даже для одного и того же второго момента уравнение неверно для любого веса 

мнения 1-го агента α, поэтому глубокие и простые утверждения могут отличаться. 

Отметим, что для симметричных мнений, отличающихся только модой, в точке α = 1/2 глубокий и 

простой консенсусы совпадают. Например, для нашего примера, глубокие и простые согласия 

совпадают при α = 1/2, когда σ1= σ2. 

ИНВАРИАНТНОСТЬ 

Идея.  Для любого числа агентов n> 1, если их представления являются функция плотностями 

вероятности, совпадающими в интервале между минимальным и максимальным режимами мнений 

агентов с квадратичным функция плотностями вероятности которые отличаются только модами, 

тогда глубокий и простой консенсус совпадают.  
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