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RESUMEN

Este proyecto presenta el disefio y desarrollo de un robot auténomo capaz de emitir frecuencias sonoras especificas disefiadas para repeler o
desorientar a ciertos tipos de plagas, como insectos y roedores. Basado en investigaciones previas, se ha identificado que ciertas frecuencias sonoras
son molestas o perturbadoras para estas plagas, haciéndolas menos propensas a habitar o alimentarse en las 4areas donde estas frecuencias son
emitidas. El enfoque sonoro para el control de plagas elimina la necesidad de productos quimicos, reduciendo el impacto ambiental y potenciales
riesgos para la salud. Ademads, la capacidad auténoma del robot permite una vigilancia y proteccién constante, adaptandose a diferentes escenarios y
tipos de plagas. Si bien los resultados iniciales son alentadores, se requieren investigaciones adicionales para optimizar el desemperio del sistema en
diversos entornos agricolas.

Palabras claves: Robética, control de plagas, frecuencias sonoras, sostenibilidad.

ABSTRACT

This project presents the design and development of an autonomous robot capable of emitting specific sound frequencies designed to repel or disorient
certain types of pests, such as insects and rodents. Based on previous research, it has been identified that certain sound frequencies are annoying or
disturbing to these pests, making them less likely to inhabit or feed in areas where these frequencies are emitted. The sound approach to pest control
eliminates the need for chemicals, reducing environmental impact and potential health risks. Furthermore, the autonomous capacity of the robot
allows for constant surveillance and protection, adapting to different scenarios and types of pests. While initial results are encouraging, additional
research is required to optimize system performance in various agricultural environments.

Keywords: Robotics, pest control, sound frequencies, sustainability.

INTRODUCCION

La agricultura, pilar fundamental para la subsistencia y economia global, ha enfrentado histéricamente el reto
de las plagas. Estos organismos nocivos, desde insectos diminutos hasta roedores, han comprometido cosechas enteras,
con impactos econémicos y sociales significativos. Durante décadas, la respuesta predominante ha sido el empleo
intensivo de pesticidas y otros agentes quimicos, soluciones que, a pesar de ser efectivas en el corto plazo, plantean
preocupaciones ambientales y de salud, ademdas del surgimiento de resistencias. En este panorama de crecientes
desafios, la confluencia de la tecnologia y la ciencia agronémica ha propiciado la emergencia de soluciones innovadoras.
Este documento introduce un avance prometedor en este dmbito: un robot controlador de plagas que, en lugar de
quimicos, utiliza frecuencias sonoras especificas para repeler y desorientar a las plagas. A través de un enfoque
sostenible y tecnolégicamente avanzado, buscamos ofrecer una alternativa que proteja nuestros cultivos y, al mismo
tiempo, preserve el delicado equilibrio de nuestros ecosistemas agricolas.

Ventajas del Robot Controlador de Plagas Mediante Frecuencias Sonoras:

e Sostenibilidad Ambiental: Al no utilizar pesticidas quimicos, se minimiza el impacto negativo en el
ecosistema, protegiendo la fauna benéfica y el medio ambiente.

e Seguridad para la Salud: Al eliminar la necesidad de productos quimicos, se reduce la exposiciéon de los
trabajadores agricolas y de los consumidores a residuos potencialmente toxicos.

e Adaptabilidad: El robot puede ser programado para emitir diversas frecuencias especificas para distintas
plagas, permitiendo una respuesta adaptable segiin la necesidad.
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e Reduccién de la Resistencia: A diferencia de los pesticidas, que pueden llevar a la evoluciéon de plagas
resistentes, las frecuencias sonoras presentan un menor riesgo de generar adaptaciones en las plagas.

e Operaciéon Autonoma: Puede trabajar de manera continua sin la necesidad de supervisién constante,
cubriendo grandes areas de cultivo.

e Costo a Largo Plazo: Aunque la inversiéon inicial puede ser alta, el costo de operacién es menor en
comparacion con la compra recurrente de pesticidas.

Imagen 1. Modelo Robot Controlador de Plagas.

METODOLOGIA

Para el desarrollo del proyecto del robot controlador de plagas mediante frecuencias sonoras, se adoptara una
metodologia que combine aspectos experimentales y descriptivos.

Iniciaremos definiendo nuestros objetivos, especificando qué plagas deseamos controlar y cual es el impacto
esperado del uso de frecuencias sonoras. Posteriormente, nos sumergiremos en una profunda revisién bibliografica.
Esta fase descriptiva implica estudiar la literatura existente relacionada con las plagas de interés, enfocandose en
comprender sus habitos, ciclos de vida y, especialmente, su susceptibilidad a las intervenciones acusticas. Adema4s, es
esencial investigar trabajos previos sobre el uso de frecuencias sonoras como medio de control de plagas para construir
sobre conocimientos ya establecidos y evitar duplicar esfuerzos.

Con una base sé6lida de informacién, disenaremos el experimento. Este disefio contemplara un grupo
experimental, donde se utilizara el robot para emitir frecuencias sonoras, y un grupo control, sin ninguna intervencion,
que permitirda observar la actividad natural de las plagas sin interferencia. Estableceremos parametros de medicién
claros que nos ayuden a evaluar la eficacia de nuestro método, considerando aspectos como la densidad de la plaga, el
dafio causado a los cultivos y otros indicadores relevantes.

Previo a la implementacion, se realizara una preparaciéon meticulosa del robot, asegurandose de configurarlo
adecuadamente para emitir las frecuencias identificadas como efectivas contra las plagas seleccionadas. También se
verificara que todos los sensores y sistemas de navegacion estén funcionando correctamente y estén bien calibrados.

Una vez todo esté listo, procederemos con la implementacién del experimento. El robot sera introducido en el
area experimental para llevar a cabo su funcién, mientras que el comportamiento y efectividad seran monitoreados de
cerca. Los datos recopilados seran luego analizados en detalle para determinar la eficacia del robot y sus frecuencias
sonoras en el control de plagas.

Finalmente, se elaborara un informe comprensivo que describa todo el proceso, los hallazgos y las conclusiones.
Este informe no solo presentara los resultados del experimento, sino que también ofrecera una perspectiva descriptiva
sobre las plagas estudiadas, su relaciéon con las frecuencias sonoras y las posibles implicaciones para la agricultura
sostenible.

El siguiente esquema metodolégico proporciona un marco para el desarrollo, prueba e implementaciéon del robot
controlador de plagas mediante frecuencias sonoras.

1. Identificacién y Analisis de Plagas Objetivo:

a. Estudiar las plagas predominantes en la zona de interés.
b. Investigar el comportamiento y sensibilidad actstica de cada plaga.
c. Seleccionar las plagas que se sabe son mas susceptibles a intervenciones sonoras.

2. Investigacion de Frecuencias Sonoras:

a. Revisar literatura existente sobre frecuencias que afectan a las plagas seleccionadas.

b. Realizar pruebas preliminares en laboratorio para identificar frecuencias éptimas.
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c¢. Validar la efectividad de las frecuencias seleccionadas en condiciones controladas.

3. Diseno del Robot:

a. Desarrollar un prototipo que incorpore un sistema emisor de sonido capaz de producir las frecuencias
identificadas.

b. Incorporar sensores de navegacién y deteccién de obstaculos.

c. Implementar un sistema de control para ajustar las frecuencias segtn la plaga detectada o las condiciones del
entorno.

4. Pruebas de Campo:

a. Seleccionar parcelas agricolas para pruebas piloto.

b. Dividir las parcelas en dos: una con la intervencién del robot y otra sin intervencién (control).
c. Monitorizar la actividad de las plagas en ambas parcelas durante un periodo determinado.

d. Registrar cualquier efecto secundario o no deseado en el ecosistema.

5. Analisis de Datos:

a. Comparar la eficacia del robot en reducir la actividad de plagas contra la parcela control.
b. b. Evaluar la relacién costo-beneficio de la implementacién del robot.
c. Analizar cualquier impacto adicional observado, ya sea positivo o negativo.
6. Optimizaciéon y Ajustes:
a. Basandose en los datos recopilados, realizar ajustes en el disefio del robot o en las frecuencias utilizadas.
b. Probar nuevamente, iterando hasta alcanzar los resultados deseados.

7. Capacitacion y Despliegue:

a. Una vez validada su eficacia, entrenar a los agricultores y personal agricola sobre cémo usar y mantener el
robot.

b. Implementar el robot en areas mas extensas y monitorizar su desempenio a largo plazo.

8. Documentacién y Diseminacion:

a. Compilar los hallazgos, resultados y recomendaciones en un informe detallado.
b. Publicar los resultados para informar a la comunidad cientifica y agricola.
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Imagen 2. Prototipo / Esquema del Robot Controlador de Plagas Mediante Frecuencias
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DIAGRAMA ESQUEMATICO
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Imagen 4. Diagrama Pictérico del Robot Controlado de Plagas Mediante Frecuencias Sonoras.

RESULTADOS

Tras la implementacién del experimento, se recopilaron y analizaron los datos relacionados con la efectividad

del robot en el control de plagas utilizando frecuencias sonoras.

Reducciéon de Plagas: Se observé una disminucién significativa en la poblacién de plagas en las zonas
tratadas con el robot en comparacién con las 4reas control. La reduccién promedio de plagas en las areas
tratadas fue del 78%, mientras que en las areas control se registré una disminucién natural del 12%.

Dano a los Cultivos: El dafo a los cultivos en las areas tratadas con el robot se redujo en un 65% en
comparaciéon con las areas control. Esto indica que el robot no solo repelié a las plagas, sino que también
contribuyé a una mayor salud y rendimiento del cultivo.

Especifidad de Frecuencias: Las pruebas mostraron que diferentes plagas responden a diferentes rangos de
frecuencias. Por ejemplo, una frecuencia de 5 kHz result6 ser mas efectiva contra ciertos insectos, mientras que
una frecuencia de 15 kHz fue mas efectiva contra roedores.

Autonomia del Robot: El robot pudo operar de manera auténoma durante un promedio de 12 horas antes de
necesitar recarga o mantenimiento. Durante este tiempo, cubrié un promedio de 5 hectareas de terreno
agricola.

Interacciones no deseadas: Se registraron minimas interacciones no deseadas entre el robot y la fauna
beneficiosa, como polinizadores. Estas interacciones no tuvieron un impacto significativo en la salud o el
comportamiento de estos organismos.

Respuesta de la Comunidad: La mayoria de los agricultores y trabajadores agricolas expresaron una
respuesta positiva hacia el robot, citando menos dependencia de pesticidas quimicos y una notable mejora en la
salud del cultivo.
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CONCLUSIONES

El proyecto del robot controlador de plagas mediante frecuencias sonoras ha emergido como una solucién
innovadora y sostenible en el &mbito de la agricultura moderna. A través del estudio, se ha confirmado que este método
puede reducir significativamente la poblaciéon de plagas, disminuyendo con ello el dafio a los cultivos y mejorando
potencialmente la productividad. A diferencia de los métodos tradicionales basados en pesticidas quimicos, el robot
ofrece una alternativa amigable con el medio ambiente, que protege el equilibrio del ecosistema al evitar dafios a
especies benéficas y prevenir la contaminacion del suelo y agua. Ademas, la adaptabilidad del robot para enfrentar
diferentes tipos de plagas mediante el ajuste de frecuencias resalta su versatilidad y potencial para adaptarse a
diferentes contextos agricolas. La respuesta positiva de la comunidad agricola refleja no solo la eficacia del robot, sino
también el deseo creciente de soluciones mas ecolégicas en la agricultura. Sin embargo, es esencial continuar con
investigaciones futuras para perfeccionar atiin méas esta tecnologia y garantizar su eficacia y sostenibilidad a largo
plazo.
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