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Resumen
La navegación autónoma de micro vehículos aéreos (MAVs) con sensores visuales ha ganado relevancia, particularmente en la etapa de aterrizaje, donde los sensores de ubicación tradicionales pueden fallar. El uso de aprendizaje profundo y visión computacional permite superar estas limitaciones, pues las cámaras brindan más información del entorno, especialmente al aterrizar en plataformas en movimiento. En este trabajo, se utiliza el detector You Only Look Once versión 8 (YOLOv8) para identificar un marcador de aterrizaje tipo Quick Response (QR). Se entrena un Perceptrón Multicapa (MLP) para estimar la altura relativa entre el MAV-plataforma móvil. Un controlador Proporcional-Integral (PI) calcula y envía los comandos de control al MAV para aterrizar, utilizando Robot Operating System (ROS) como interfaz. Se utilizó un dron Tello para probar el sistema, logrando una tasa de aterrizajes exitosos del 90% con una precisión de detección del 97%, demostrando que YOLOv8 es un componente clave.
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