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L’invention concerne un systéme
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SYSTEME POUR PREPARER LA POSE D'UN IMPLANT DENTAIRE

La présente invention concerne la pose d'implants den-
taires destinés d assurer le maintien d'une prothése.

Quand la dentition d'un patient est fortement dégradée,
on peut envisager d'en remplacer les dents manquantes par des
prothéses dentaires. Dans un mode de pose préféré, ces prothéses
sont ancrées dans le maxillaire ou dans la mandibule par 1'inter-
médiaire d'un ou plusieurs implants vissés dans la machoire
concernée.

Une difficulté réside dans le fait que, quand la denti-
tion d'un patient est fortement dégradée, il arrive également
souvent que le systéme osseux de ses michoires soit aussi en mau-
vais état. Les emplacements ol il est possible de poser les
implants sont donc fortement limités et doivent étre déterminés
avec une grande précision.

Un processus classique de détermination de position des

implants comprend la succession d'étapes suivantes.

Etape I
Prise d'une empreinte de la michoire & implanter grace

4 un matériau d'empreinte tel que du silicone, un alginate, un
hydrocoloide, etc., et coulée d'un modéle en platre a partir de

cette empreinte.
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-

Etape 1T
Réalisation d'une gouttiére en résine transparente dont

le but est de porter une marque radio opaque qui indique en bou-
che 1l'endroit ol l'on désire mettre 1l'implant dans l'os. Cette
gouttiére est élaborée a partir du modéle en platre. Elle est la
reproduction en négatif de ce modéle sur lequel elle doit pouvoir
s'encastrer intimement. Toutes les faces de la gouttiére qui
n'entrent pas en contact avec le modéle en platre ont une forme
quelcongque. A partir d'une analyse de la forme des dents et du
systéme masticatoire du patient, le praticien détermine généra-
lement a priori les endroits ol il estime qu'il serait souhaita-
ble d'ancrer la prothése et de placer les implants.

Etape III

Matérialisation des emplacements des implants par des
cylindres ou cénes en un matériau visible aux rayons X tel que du
gutta-percha, dispcsés dans la gouttiére avec des orientations
qui correspondent aux axes de pergages estimés. Il s'agit alors
de déterminer si ces axes de percage estimés, idéaux du point de
vue prothétique, sont compatibles avec la structure osseuse de la

michoire.

-

Ltape IV

Le patient met en bouche la gouttiére et est soumis a
un examen au scanner a rayons X. L'acquisition des coupes scanner
se fait généralement dans le plan axial (c'est-a-dire paralléle-
ment aux rebords inférieurs de la branche horizontale de la
mandibule) . On demande au radiologue de fournir des coupes pas-
sant approximativement par la position désirée de 1l'implant. Pour
cela, le radiologue se sert de la marque radio opaque incluse
dans la gouttiére pour indiquer au logiciel du scanner 1'endroit
désiré pour 1l'implant. Le logiciel du scanner calcule alors une
image passant cette marque et perpendiculaire au plan des coupes
d'acquisition. A partir de cette image calculée, le praticien
définit s'il peut mettre l'implant & cet endroit en respectant
les divers é&léments endo-osseux et selon quelle trajectoire

approximative. S'il ne peut pas le mettre a cet endroit, il
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estime le déplacement vers une autre position par rapport a la
marque incluse dans la gouttiére. On se sert de toutes ces esti-
mations pour reporter, sans paramétres chiffrés, 1'implant en
bouche.

-

Etape V
On sort la gouttiére de la bouche du patient puis, dans

certaines réalisations, on réalise un percage de la gouttiére qui
servira ensuite de guide pour le pergage de la michoire a 1l'em-

placement ol l'on souhaite insérer 1'implant.

Un probléme qui se pose dans la mise en ceuvre d'un tel
processus est 1ié au transfert d'une information concernant 1'axe
optimal de pergage obtenue & partir des images scanner vers le
guide de percage constitué de la gouttiére. Pour pouvoir tirer
partie des informations issues du logiciel et des images scanner,
il est nécessaire de connaitre la transformation rigide reliant
le repére de 1l'imagerie scanner & un repére dans lequel a lieu le
percage de la gouttiére. Il est également nécessaire de localiser
cette gouttiére dans le référentiel dans lequel a lieu son
pergage.

On a déja proposé de revétir la face extérieure de la
gouttiére (étape II ci-dessus) d'un matériau partiellement radio-
opaque pour rendre cette face visible sur les images scanner.
Ainsi, on peut localiser la surface (en trois dimensions) de la
gouttiére dans le référentiel du scanner, c'est-a-dire acquérir
un ensemble de points de la surface dans des images issues du
scanner (étape IV ci-dessus). Une fois la gouttiére sortie de la
bouche du patient, elle est placée dans un milieu de détermina-
tion optique ou mécanique d'un capteur tridimensionnel. Ce cap-
teur sert & localiser la surface de la gouttiére dans le référen-
tiel de percage. La mise en correspondance des deux surfaces
(surface de la gouttiére acquise dans le référentiel du scanner
et surface de la gouttiére localisée par le capteur) permet de
déterminer la transformation rigide (matrice de passage) entre

les deux référentiels respectivement 1liés au scanner et au
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capteur. On peut ainsi transférer 1'information concernant la
position de 1l'axe de percage de 1'implant, ou les positions res-
pectives des différents axes de pergage pour différents implants
depuis les images scanner vers le référentiel mécanique du cap-
teur dans lequel on positionne un robot de pergage.

Une telle solution, décrite dans la demande de brevet
francais N° 2 705 027, nécessite cependant lt'utilisation d'un
capteur optique ou mécanique pour obtenir ce transfert d!'informa-
tions.

La présente invention vise a proposer une nouvelle
solution pour transférer une information concernant un axe de
percage obtenu dans le référentiel du scanner vers un référentiel
associé au guide de percgage, c'est-a-dire a la gouttiére.

La présente invention vise également a proposer une
solution qui ne nécessite pas l'utilisation d'un capteur tridi-
mensionnel optique ou mécanique.

Pour atteindre ces objets, la présente invention pré-
voit une gouttiére adaptée a préparer la pose d'un implant den-
taire, comportant, dans une protubérance d'un contour externe, au
moins deux tubes creux, rectilignes et non concourants, débou-
chant de part et d'autre de la protubérance et localisables aux
rayons X.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
les axes respectifs des tubes s'inscrivent dans deux plans paral-
léles entre eux et perpendiculaires & un plan dans lequel s'ins-
crit la gouttiére.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
les axes des tubes font un angle compris entre 60 et 120° entre
eux, de préférence, 90°.

La présente invention vise aussi un support mécanique
d'une gouttiére adaptée & préparer la pose d'un implant dentaire,
définissant un logement ouvert de réception d'une protubérance
d'une gouttiére du type ci-dessus.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,

ce support comporte au moins deux platines espacées l'une de
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1l'autre et saillantes d'une embase, les deux platines comportant,
chacune, au moins deux orifices et chaque orifice étant propre a
dtre en regard d'une extrémité d'un tube creux.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
ce support est associé a au moins deux tiges propres a étre enga-
gées, chacune, depuis un orifice traversant d'une des platines,
dans le tube avec lequel l'orifice est en regard et dans un
orifice de l'autre platine.

La présente invention vise aussi un systeme de trans-
fert d'une position simulée d'un implant dentaire entre un
scanner & rayons X et un robot de pergage d'une gouttiere de
reproduction, en contre-forme, d'un moulage dentaire, comportant
au moins un support mécanique ; et des moyens propres a lier, de
facon amovible et dans une position reproductible, la gouttiére
au support, la gouttiére contenant au moins deux éléments, rec-
tilignes et non concourants, visibles aux rayons X.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
les deux éléments rectilignes intégrés & la gouttiére font partie
des moyens de liaison de la gouttiére au support.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
le systéme est adapté & la mise en oeuvre d'un procédé de posi-
tionnement d'implants dentaires comprenant les étapes suivantes

positionnement d'au moins deux éléments rectilignes,
non concourants et visibles aux rayons X, dans un logement ouvert
d'un premier support mécanique ;

réalisation d'une gouttiére, a partir d'un moulage
dentaire et du support mécanique, pour intégrer lesdits éléments
dans la gouttiére ;

mise en bouche de la gouttiére, retirée du support, et
réalisation de coupes tomographiques au scanner de cette gout-
tiére et de la michoire correspondante ;

détermination par un logiciel de simulation de la posi-

tion optimale d'au moins un implant a réaliser ;
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détermination, dans un référentiel associé aux éléments
rectilignes, des axes de pergage idéaux déterminés par 1'analyse
des images scamner ;

positionnement de la gouttiére dans un deuxiéme
support, identique au premier et lié a un systéme de robotique ;

percage, par le robot, de la gouttiére selon lesdits
axes ; et

remise en bouche de la gouttiére et utilisation de
cette gouttiére comme guide de percage de la michoire pour la
pose d'implants.

Selon un mode de réalisation de la présente invention,
les premier et deuxiéme supports sont un méme support équipé de
moyens de fixation amovibles au robot de percage.

Ces objets, caractéristiques et avantages, ainsi que
d'autres de la présente invention seront exposés en détail dans
la description suivante de modes de réalisation particuliers
faite & titre non-limitatif en relation avec les figures jointes
parmi lesquelles

la figure 1 représente, schématiquement et en perspec-
tive, un mode de réalisation d'une gouttiére pour préparer la
pose d'un implant dentaire selon la présente invention ;

la figure 2 représente un mode de réalisation d'un sup-
port mécanique pour gouttiére selon la présente invention ;

la figure 3 représente un mode de réalisation d'un
organe de réception de moyens de liaison amovibles d'une gout-
tiére & un support mécanique selon la présente invention ;

la figure 4 représente un mode de réalisation d'un
organe de liaison amovible d'une gouttiére a un support mécanique
selon la présente invention ;

la figure 5 illustre les positions respectives d'un
support mécanique et de moyens de liaison, en vue d'une intégra-
tion des organes de réception dans une gouttiére selon la preé-

sente invention ; et
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la figure 6 représente une gouttiére selon l'invention,
associée & un support mécanique et en position sur un moulage
dentaire.

Pour des raisons de clarté, les mémes éléments ont été
désignés par les mémes références aux différentes figures.

Une caractéristique de 1'invention est d'associer une
gouttiére, adaptée a la mise en oeuvre d'un procédé de position-
nement d'implant dentaire, & un support mécanique amovible, et de
prévoir des liaisons amovibles qui préservent les positions res-
pectives de la gouttiére et du support mécanique lorsqu'ils sont
associés.

Une autre caractéristique de la présente invention est
qu'une partie des moyens de liaison est intégrée a la gouttiére
et est localisable par un scanner a rayons X ou tout autre
systéme de localisation en trois dimensions, par exemple, un
systéme d'images par résonance magnétique.

La figure 1 représente, schématiquement et en perspec-
tive, un mode de réalisation d'une gouttiére 1 selon la présente
invention. Cette gouttiére est réalisée de fagon classique a par-
tir d'un moulage dentaire (non représenté a la figure 1), coulé
dans une empreinte d'une michoire & implanter d'un patient. Selon
la présente invention, la gouttiére 1 présente une protubérance 2
vers l'extérieur de la forme du moulage. Cette protubérance 2
intégre deux tubes 3, 4, creux et rectilignes, dont les axes
respectifs sont, par exemple, contenus dans deux plans paralléles
entre eux et perpendiculaires & un plan dans lequel s'inscrit la
gouttiére 1. Les tubes 3 et 4 sont intégrés a la protubérance 2
lors de la fabrication de la gouttiére 1, comme on le verra par
la suite.

Une caractéristique des tubes 3 et 4 est qu'ils sont en
un matériau visible aux rayons X pour étre localisables par un
scanner. Les axes des tubes 3 et 4 ne sont pas paralléles entre
eux et font, par exemple, un angle compris entre 60 et 120°, de
préférence 90°. Les tubes 3 et 4 débouchent de part et d'autre de

surfaces 5, 6 sensiblement planes de la protubérance 2. Les sur-
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faces 5 et 6 sont, de préférence, paralléles au plan dans lequel
s'inscrit la gouttiere 1.

Le rdle des tubes 3 et 4 est double. D'une part, ils
définissent deux droites non concourantes dans des images recons-
tituées & partir de coupes tomographiques prises au scamner.
D'autre part, ils constituent des organes de réception de moyens
de liaison amovibles de la gouttiére 1 & un support mécanique.

La figure 2 représente un mode de réalisation d'un sup-
port mécanique amovible selon la présente invention.

Selon ce mode de réalisation, le support 10 a la forme
générale d'un étrier rigide, constitué de deux plaques 11, 12
saillantes d'une embase 13. Les plaques 11 et 12 sont écartées
l'une de l'autre et définissent, avec l'embase 13, un logement 14
de réception de la protubérance 2 d'une gouttiére 1 telle que
représentée a la figure 1.

Bien que cela ne soit pas indispensable, les plagues 11
et 12 sont, de préférence, paralléles entre elles et perpendicu-
laires a l'embase 13.

Chaque plaque 11, 12 comporte, selon le mode de réali-
sation représenté, deux orifices, respectivement 15, 16 et 17,
18. Ces orifices sont alignés deux a deux selon l'axe d'un tube
3, 4 (figure 3) pour étre, chacun, en regard d'une extrémité d'un
tube 3, 4 lorsque des tubes sont placés entre les plaques 11 et
12.

Les tubes 3 et 4 sont destinés a étre liés au support
10, de maniére amovible, au moyen de tiges rigides 19 (figure 4)
propres a &tre engagées dans les orifices du support 10 et dans
les tubes 3 et 4. Au moins deux orifices, par exemple les orifi-
ces 15, 16 de la platine 11, sont traversants pour permettre
1l'introduction des tiges 19. Les orifices 17, 18 de l'autre pla-
que 12 ne sont pas nécessairement traversants mais peuvent étre
des trous borgnes ouverts en direction de la plaque 11.

Les tiges 19 ont une longueur supérieure a celle des
tubes 3, 4 majorée de l'épaisseur de la plaque 11 et de la pro-
fondeur des orifices 17, 18 de la plaque 12, afin de permettre
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leur préhension lorsqu'elles sont en position engagée. Une por-
tion 20 de préhension des tiges 19 a, par exemple, un diamétre
supérieur au diamétre d'une portion 21 de liaison, pour consti-
tuer, & la fois un moyen de préhension de ces tiges et une butée
4 1'enfoncement des portions 21 si les quatre orifices du support
10 sont traversants.

Le diamétre intérieur des tubes 3 et 4 est sensiblement
égal au diamétre extérieur des portions 21 des tiges 19 aux tolé-
rances mécaniques prés afin d'éviter un jeu entre le support 10
et la gouttiére 1 lorsque ces deux éléments sont associés.

La figure 5 illustre l'association du support 10 repré-
senté a la figure 2 avec deux tubes 3 et 4 maintenus entre les
plaques 11 et 12 au moyen de deux tiges 19.

On notera que les tubes 3 et 4 ne sont pas nécessaire-
ment contenus dans deux plans paralléles, pourvu que leurs axes
respectifs ne soient pas concourants. Toutefois, un mode de réa-
lisation tel que représenté aux figures constitue une disposition
préférée des tubes 3 et 4 dans la mesure ou elle minimise
1'encombrement de la protubérance 2 en périphérie de la gouttiere
1 qui doit, par ailleurs, étre adaptée a étre mise dans la bouche
d'un patient.

On décrira par la suite un mode de mise en oceuvre de la
présente invention pour préparer la pose d'un implant dentaire.

La présente invention reprend les étapes I et II du
procédé antérieur cité ci-dessus. Toutefois, d l'étape II, 1la
gouttiére est élaborée & partir du modéle en plitre de la denti-
tion du patient et d'un support 10 selon l'invention, associé a
deux tubes 3 et 4 liés au moyen de tiges 19, c'est-a-dire a une
structure telle que représentée a la figure 5.

La figure 6 illustre la réalisation d'une gouttiére 1
selon 1l'invention. Un matériau durcissable, par exemple, une
résine, est coulée, non seulement sur le moulage dentaire 22 en
plitre reproduisant les dents du patient, mais également dans le

logement 14 (figure 5) défini par le support 10, afin de consti-
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10

tuer la protubérance 2 dans laquelle sont intégrés les tubes 3 et

4.

Ainsi, la forme de la protubérance 2 est parfaitement
adaptée a la forme du logement 14 du support 10.

On notera que, selon l'invention, le matériau constitu-
tif de la gouttiére peut-étre quelconque pourvu qu'il permette
une localisation, par un scanner, des tubes 3, 4 présents dans la
protubérance 2.

Une fois la résine durcie, on &te les tiges 19 pour
désolidariser le support 10 de la protubérance 2 de la gouttiére
1 et on obtient une gouttiére telle que représentée a la figure
1.

On procéde alors & un examen au scanner a rayons X de
la gouttiére mise dans la bouche du patient. Cet examen permet de
reconstruire, sur les images issues des coupes tomographiques
prises au scamner, deux droites correspondant aux axes des tubes
3 et 4, desquelles on déduit un repére tridimensionnel.

Le praticien détermine alors, & l'aide des images scan-
ner, l'axe idéal de percage pour la pose d'un implant dentaire.
Cet axe de percage est déterminé dans le repére du scanner, donc
également dans le référentiel associé aux tubes 3 et 4.

Un avantage de la présente invention est que, grace aux
deux tubes 3, 4 qui lui sont intégrés, la gouttiére 1 est reposi-
tionnable dans le support 10, en respectant sa position d'origine
34 1'aide des deux tiges 19. L'emploi de deux tiges empéche tout
mouvement de la gouttiére par rapport au support. Ainsi, la gout-
tidre 1 peut &tre liée, par 1'intermédiaire du support 10, a un
robot de percage dont le référentiel peut étre le méme que celui
associé aux tubes 3, 4. En effet, la position des tubes 3, 4 est
invariante par rapport au support 10 quand la gouttiére est
associée au support. Le robot peut donc étre actionné de telle
maniére que son axe de percage coincide exactement avec la posi-
tion de 1l'axe défini par l'analyse des images issues du scanner

et le pergage est effectué dans la gouttiére 1 exactement a
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1'emplacement et selon la direction souhaitée. Cette opération
est bien slr répétée si plusieurs implants sont prévus.

I1 restera alors au chirurgien dentiste a remettre la
gouttiére en place dans la bouche du patient et a effectuer un
percage de la michoire en guidant son foret sur le trou formé
dans la gouttiére 1.

A titre de variante, une troisiéme plaque (non repreé-
sentée) peut fermer un cbté du logement 14, afin de faciliter le
repositionnement ultérieur de la gouttiére 1 dans le support 10.
Le logement 14 reste alors ouvert dans deux directions non paral-
18les pour permettre l'extraction et 1'introduction du prolonge-
ment 2 de la gouttiére 1.

On notera que le support associé au robot de pergage
n'est pas nécessairement le méme que le support ayant servi a la
réalisation de la gouttiére 1. En effet, on peut, selon 1lt'inven-
tion, prévoir d'utiliser plusieurs supports identiques, c'est-a-
dire dans lesquels les positions des plaques 11, 12 1l'une par
rapport & l'autre et dans lesquels les positions des orifices 15,
16, 17, 18 sont identiques, pour qu'une méme gouttiére puisse
&tre associée a différents supports. Cela permet, en particulier,
qu'un support soit fixé a demeure au robot de percage. De méme,
cela permet d'utiliser un outillage de moulage d'une gouttiere,
équipé d'un support 10 inamovible.

On notera également que les seuls constituants & usage
unique sont les tubes 3, 4 devant étre intégrés a la gouttiére 1,
le support 10 et les tiges 19 étant réutilisables.

Ainsi, un aspect essentiel de la présente invention
réside dans 1'association d'éléments, rectilignes et localisables
par un scanner, & un support mécanique amovible permettant de
préserver, sans avoir recours a d'autres mesures, un méme repere,
dans le référentiel du scanner et dans un référentiel mécanique.

Bien entendu, la présente invention est susceptible de
diverses variantes et modifications qui apparaitront a 1'homme de
l'art. En particulier, différents matériaux (métal, céramique)

pourront étre choisis pour réaliser le support 10 et les tiges
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19, ces matériaux devant étre aussi résistants & l'usure que pos-
sible. En effet, l'introduction des tiges 19 dans les orifices du
support est une source d'usure qu'il faut éviter. Ainsi, par
exemple, on préférera une céramique ou de l'acier inoxydable a de
1'aluminium. Les tubes 3, 4 seront choisis en un matériau qui ne
produise pas d'artefacts lors du passage au scanner, dont 1la
trace au scanner soit suffisamment contrastée par rapport aux
tissus et aux os et qui présente une résistance mécanique suffi-
sante. On choisira par exemple du titane ou de 1l'aluminium. De
plus, bien que deux tubes suffisent avantageusement pour la mise
en oeuvre de l'invention, on pourra prévoir d'associer plus de
deux tubes & un support adapté a cet effet. En outre, d'autres
systémes de localisation en trois dimensions qu'un scanner a

rayons X pourront étre utilisés.
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REVENDICATIONS

1. QGouttiére (1) adaptée a préparer la pose d'un
implant dentaire, caractérisée en ce qu'elle comporte, dans une
protubérance (2) d'un contour externe, au moins deux tubes (3, 4)
creux, rectilignes et non concourants, débouchant de part et
d'autre de la protubérance et localisables aux rayons X.

2. Gouttiére selon la revendication 1, caractérisée en
ce que les axes respectifs des tubes (3, 4) s'inscrivent dans
deux plans paralléles entre eux et perpendiculaires a un plan
dans lequel s'inscrit la gouttiere (1).

3. Gouttiére selon la revendication 1 ou 2, caracté-
risée en ce que les axes des tubes (3, 4) font un angle compris
entre 60 et 120° entre eux, de préférence, 90°.

4. Support mécanique (10) d'une gouttiére (1) adaptée a
préparer la pose d'un implant dentaire, caractérisé en ce qu'il
définit un logement ouvert (14) de réception d'une protubérance
(2) d'une gouttiére selon l'une quelconque des revendications 1 a
3.

5. Support selon la revendication 4, caractérisé en ce
qu'il comporte au moins deux platines (11, 12) espacées l'une de
l'autre et sgaillantes d'une embase (13), les deux platines com-
portant, chacune, au moins deux orifices (15, 16 ; 17, 18) et
chaque orifice étant propre & étre en regard d'une extrémité d'un
tube creux (3, 4).

6. Support selon la revendication 5, caractérisé en ce
qu'il est associé d au moins deux tiges (19) propres a étre enga-
gées, chacune, depuis un orifice (15, 16) traversant d'une des
platines (11), dans le tube (2, 3) avec lequel l'orifice est en
regard et dans un orifice (17, 18) de l'autre platine (12).

7. Systéme de transfert d'une position simulée d'un
implant dentaire entre un scamner a rayons X et un robot de per-
cage d'une gouttiére (1) de reproduction, en contre-forme, d'un
moulage dentaire (22), caractérisé en ce qu'il comporte

au moinsg un support mécanique (10) ; et
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des moyens (3, 4, 19) propres a lier, de facon amovible
et dans une position reproductible, la gouttiére (1) au support
(10), la gouttiére étant conforme & l'une quelconque des revendi -
cations 1 a 3.

8. Systéme selon la revendication 7, caractérisé en ce
que les deux éléments rectilignes (3, 4) intégrés a la gouttiere
(1) font partie des moyens de liaison de la gouttiére au support.

9. Procédé de positionnement d'implants dentaires au
moyen d'un systéme selon la revendication 7 ou 8, caractérisé en
ce qu'il comprend les étapes suivantes

positionnement d'au moins deux éléments rectilignes (3,
4), non concourants et visibles aux rayons X, dans un logement
ouvert (14) d'un premier support mécanique (10) ;

réalisation d'une gouttiére (1), & partir 4'un moulage
dentaire (22) et du support mécanique (10), pour intégrer lesdits
éléments (3, 4) dans la gouttiére (1) ;

mise en bouche de la gouttiére (1), retirée du support
(10), et réalisation de coupes tomographiques au scanner de cette
gouttiére et de la michoire correspondante ;

détermination par un logiciel de simulation de la posi-
tion optimale d'au moins un implant a réaliser ;

détermination, dans un référentiel associé aux éléments
rectilignes (3, 4), des axes de percage idéaux déterminés par
l'analyse des images scanner ;

positionnement de la gouttiére (1) dans un deuxiéme
support (10), identique au premier, et 1lié a un systeéme de robo-
tique ;

percage, par le robot, de la gouttiére (1) selon les-
dits axes ; et i

remise en bouche de la gouttiére (1) et utilisation de
cette gouttiére comme guide de pergage de la michoire pour la
pose d'implants.

10. Systéme pour la mise en oeuvre du procédé selon la
revendication 9, caractérisé en ce que lesdits premier et
deuxiéme supports sont un méme support (10) équipé de moyens de

fixation amovibles au robot de pergage.
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