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@Resumen:

Se proporciona un sistema, método y programas
informéticos para ubicacion de implantes dentales. El
sistema comprende unos postes para modelizacion
de implantes dentales para su acoplamiento, cada
uno, en un implante dental de un paciente, en donde
cada poste incluye una pluralidad de primeros
localizadores de material radiolégicamente visible; un
elemento de referencia, adaptado para su colocacion
alrededor de los dientes de dicho paciente, en donde
dicho elemento de referencia incluye una serie de
segundos localizadores de material radiolégicamente
visible, distribuidos a distancia y posicion prefijadas
sobre una superficie del elemento de referencia; un
sistema de adquisicion de imagenes para obtener una
imagen tridimensional de los postes y de dicho
elemento de referencia; y una unidad de
procesamiento configurada para procesar dicha
imagen tridimensional adquirida mediante la ejecucion
de unos algoritmos que calculan la posicion y
orientacion axial de cada uno de los postes presentes
en la imagen, proporcionando un fichero.
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DESCRIPCION

SISTEMA, METODO Y PROGRAMAS DE ORDENADOR PARA UBICACION DE
IMPLANTES DENTALES

Campo de la Invencion

La presente invencidén hace referencia, en general, al campo de los implantes dentales.
En particular, la invencién se refiere a un sistema, método y programa de ordenador,

para ubicacion, con alta precision, de implantes dentales.

Antecedentes de la Invencién

En la patente europea EP2907474-B1 se describe un poste para la modelizacion de
implantes dentales mediante prueba radiologica; comprendiendo dicha modelizacién la
colocacion de unos postes detectables por rayos X sobre los implantes montados en la
boca del paciente, la realizacion de una prueba radiolégica de la boca del paciente con
los postes colocados sobre los implantes, la conversién del resultado del TAC a un
modelo informético en tres dimensiones para su manipulacion CAD/CAM; la definicién
de los postes en el modelo informatico; el modelado CAD/CAM de la estructura sobre el
modelo informatico con los postes definidos, y la generacion de un archivo de posiciones
y orientaciones para el calculo del programa de fresado de estructuras de prétesis

dentales.

En la patente EP1722710-B1 se describe un procedimiento y elemento marcador para
determinar la posicién de un implante dental, que se basa igual que en el antecedente
mencionado anteriormente, en la utilizacién de un Unico elemento marcador que se fija a
un extremo libre de dicho implante y que produce un contraste en las técnicas de

formacién de imagenes por medio de rayos X o resonancia magnética.

Por otro lado, los articulos cientificos [1, 2, 3] describen la existencia de distorsiones
geométricas en los escaneres dentales. Mas especificamente, [1] da a conocer una
metodologia para analizar distorsiones en imagenes dentales obtenidas a través de
técnicas de tomografia computarizada de haz cénico (CBCT). [2] da a conocer un
estudio que compara la precision de tomografia computarizada de haz cénico y
tomografia computarizada en el contexto de la evaluacion del valor diagndstico y la

precision de la localizacion de fiduciarios para los sistemas de cirugia guiada basada en
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marcadores de referencia. [3] divulga otro estudio para determinar la reproducibilidad y
precision de mediciones lineales en modelos dentales derivadas de tomografia

computarizada de haz cénico comparada con moldes dentales digitales.

Por tanto, aunque los antecedentes conocidos permiten determinar la orientacion y
posicién de implantes dentales con cierta precision, se necesitan nuevos sistemas y
métodos para permitir ubicar, alin con mas precision, los implantes dentales, mediante

una deteccion mas precisa de unos marcadores de referencia o fiduciarios.
Referencias:

[1] John W. Ballrick et al. “Image distortion and spatial resolution of a commercially available

cone-beam computed tomography machine“. 2008. American Association of Orthodontists.

[2] Marcus Abboud et al. “Comparison of the Accuracy of Cone Beam Computed Tomography
and Medical Computed Tomography: Implications for Clinical Diagnostics with Guided Surgery”.
Quintessence Publishing Co Inc. 536 Volume 28, Number 2, 2013.

[3] Olivier de Waard et al. “Reproducibility and accuracy of linear measurements on dental models
derived from cone-beam computed tomography compared with digital dental casts”. 2014.

American Association of Orthodontists.

Descripcion de la Invencién

Con el fin de resolver los inconvenientes mencionados anteriormente, la presente
invencién proporciona de acuerdo a un primer aspecto un sistema para ubicacion de
implantes dentales, el cual comprende: uno 0 mas postes para su acoplamiento, cada
uno, en un implante dental de un paciente, en donde cada poste incluye una pluralidad
de primeros localizadores de material radiolégicamente visible; un elemento de
referencia, adaptado para su colocacion alrededor de los dientes de dicho paciente, en
donde dicho elemento de referencia incluye una serie de segundos localizadores de
material radiolégicamente visible, distribuidos a distancia y posicion prefijadas,
conocidas (preferentemente con medidas de alta precision), sobre una superficie del
elemento de referencia; un sistema de adquisicién de imagenes para obtener al menos
una imagen tridimensional de los postes y del elemento de referencia cuando los postes
con sus primeros localizadores estan acoplados en el implante y cuando el elemento de
referencia con sus segundos localizadores esta colocado alrededor de los dientes del

paciente; y una unidad de procesamiento.
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Segun el sistema propuesto, la citada unidad de procesamiento esta configurada para
procesar la imagen tridimensional adquirida, que es al menos una, mediante la ejecucion
de un primer algoritmo que detecta como estan dispuestos, en la imagen, los segundos
localizadores en el elemento de referencia, calcula la distancia entre los segundos
localizadores en la imagen, y calcula un factor de correccion comparando dicha

distancia calculada con dicha distancia y posicion prefijadas, conocidas.

Asimismo, la unidad de procesamiento ejecuta un segundo algoritmo que detecta en la
imagen los primeros localizadores, los agrupa, en correspondencia a cada poste, por
namero de elementos y por proximidad, aplica un factor de ajuste teniendo en cuenta
dicho factor de correccion calculado a uno o mas de los grupos empleando un tercer
algoritmo de iteracién de puntos, por ejemplo el algoritmo ICP, proporcionando una serie
de transformaciones geométricas de los primeros localizadores, y realiza un fichero
utilizando dicha serie de transformaciones geométricas, de manera que para cada poste

se indica su ubicacién y orientacion axial.

La presente invencion es especialmente util para la fabricacion de barras para el

reemplazo de multiples piezas dentales por multiples prétesis.

En un ejemplo de realizacion, los primeros localizadores de material radiolégicamente
visible (también conocidos como marcadores de referencia o fiduciarios) comprenden
uno 0 mas marcadores radio-opacos y preferiblemente estan dispuestos en un patron
especifico. Ademas, el poste/los postes comprenden un cuerpo radiotransparente que

alberga encapsulados a los primeros localizadores.

En un ejemplo de realizacién, la imagen tridimensional es una imagen tomogréfica, por
ejemplo, obtenida por una técnica de tomografia computerizada de haz cédnico,

tomografia axial computerizada, o similar.

En otro ejemplo de realizacion, el citado elemento de referencia tiene forma de
herradura o pared curvo-concava, orientada hacia la boca del paciente, y
particularmente es de material plastico. El elemento de referencia puede ser apto para
su colocacion en el interior de la boca del paciente o puede incluir unos

medios/elementos para su sujecion en el exterior de la boca del paciente.

En aun otro ejemplo de realizacion, el sistema propuesto incluye ademéas un elemento

de control, preferiblemente una esfera de rubi, de dimensiones conocidas. El elemento
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de control es apto para su acoplamiento/sujecién al paciente durante la adquisicién de

la/las imagen/imégenes.

Ejemplos de realizacion de la presente invencidn, proporcionan también de acuerdo con
un segundo aspecto, un método para ubicacién de implantes dentales. EI método
propuesto comprende adquirir, mediante un sistema de adquisicibn de imagenes, al
menos una imagen tridimensional de unos primeros localizadores de material
radioldégicamente visible incluidos en uno o0 mas postes y de un elemento de referencia
cuando dicho uno o0 mas postes estan acoplados, cada uno, en un implante dental de un
paciente y cuando el elemento de referencia esta colocado alrededor de los dientes del
paciente, en donde dicho elemento de referencia incluye una serie de segundos
localizadores de material radiolégicamente visible, distribuidos a distancia y posicion
prefijadas sobre una superficie del elemento de referencia; y procesar, mediante una

unidad de procesamiento, la imagen tridimensional adquirida.

El citado procesamiento comprende la ejecucién de una serie de algoritmos para
calcular la posicion y orientacion de cada uno de los postes presentes en la imagen
adquirida, entregando esta informacion en un fichero para el posterior disefio de unas
barras multi-protésicas. Para ello, de manera mas particular, el citado procesamiento de
la imagen adquirida comprende la ejecucion de un primer algoritmo que detecta como
estan dispuestos, en la imagen, los segundos localizadores en el elemento de
referencia, calcula la distancia entre los segundos localizadores en la imagen, y calcula
un factor de correccion comparando dicha distancia calculada con dicha distancia y
posicién prefijadas; y la ejecucion de un segundo algoritmo que detecta en la imagen los
primeros localizadores, agrupa los primeros localizadores detectados, en
correspondencia a cada poste, por niumero de elementos y por proximidad, aplica un
factor de ajuste teniendo en cuenta dicho factor de correccion calculado a uno o0 mas de
los grupos empleando un tercer algoritmo de iteracién de puntos, proporcionando una
serie de transformaciones geométricas de los primeros localizadores, y realiza el citado
fichero utilizando dicha serie de transformaciones geométricas, de manera que para

cada poste se indica su ubicacién y orientaciéon axial.

Particularmente, en el método propuesto, previamente a la deteccion de la disposicion
de los segundos localizadores en el elemento de referencia, el primer algoritmo realiza
una comprobacién de si la imagen ha sufrido movimiento durante la adquisicion

utilizando un objeto de control, de dimensiones conocidas, acoplado/sujetado al paciente
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durante la adquisicién, y realizando una comparacion de unas caracteristicas de la
imagen adquirida con el objeto de control. Si el resultado de la comprobacién de
movimiento certifica que la imagen ha sufrido movimiento, la misma se descarta y no se

tiene en cuenta para el posterior procesamiento, adquiriendo una nueva imagen.

La citada comparacién particularmente comprende comprobar unas caracteristicas de
intensidad, por ejemplo el brillo o nivel de gris, y caracteristicas morfol6gicas, por
ejemplo el diametro y la esfericidad, de los objetos incluidos en la imagen con el objeto

de control.

Otras realizaciones de la invencidén que se desvelan en el presente documento incluyen
también productos de programas de ordenador para realizar las etapas y operaciones
del método propuesto en el segundo aspecto de la invencién. Mas particularmente, un
producto de programa de ordenador es una realizacion que tiene un medio legible por
ordenador que incluye instrucciones de programa informatico codificadas en el mismo
que cuando se ejecutan en al menos un procesador de un sistema informatico producen
al procesador realizar las operaciones indicadas en el presente documento como

realizaciones de la invencion.

Breve Descripcion de las Figuras

Las anteriores y otras caracteristicas y ventajas se comprenderan mas plenamente a
partir de la siguiente descripcion detallada de unos ejemplos de realizacion, meramente

ilustrativa y no limitativa, con referencia a los dibujos que la acompafian, en los que:

Las Figs. 1A y 1B muestran diferentes vistas de un ejemplo de realizacion de un poste

con los primeros localizadores o marcadores fiduciarios.

La Fig. 2 muestra un ejemplo de realizacién del elemento de referencia proporcionado

por la presente invencién.

La Fig. 3 es un diagrama de flujo de las etapas realizadas para procesar las imagenes
tridimensionales adquiridas del poste y elemento de referencia, segin un ejemplo de

realizacién de la presente invencion.

Explicacion Detallada de unos Ejemplos de Realizacion

En las Figs. 1 y 2 se muestran respectivamente unos ejemplos de realizacion de un

poste 100 y del elemento de referencia 200 del sistema propuesto.

6
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Tal como se observa en las Figs. 1A y 1B, cada poste 100 comprende un cuerpo 101
radio-transparente con un esparrago roscado 102 para su acoplamiento en un implante
dental de un paciente. Cada poste 100 define interiormente una cavidad en la que se
encuentran alojados unos fiduciarios 110 (o primeros localizadores tal cdmo se indica en
las reivindicaciones) de material radiolégicamente visible, por ejemplo a través de una
radiaciébn ionizante tipo TAC (tomografia computerizada), CBCT (tomografia
computerizada de haz coénico), o de cualquier otra prueba radiolégica similar. En el
ejemplo particular mostrado en la Fig. 1B, cada poste 100 incluye tres primeros
localizadores 110 dispuestos en un patrén especifico (no limitativo puesto que pueden
incluirse un nimero superior de localizadores). Por ejemplo, los primeros localizadores

110 pueden ser pequeias esferas de rubi, todos ellos de un mismo o diferente diametro.

El citado elemento de referencia 200 esta adaptado para su colocacion alrededor de los
dientes del paciente, bien en el interior de la boca o en el exterior. En caso que la
colocacion del elemento de referencia 200 se realice en el exterior de la boca, el mismo
incluye unos medios/elementos de sujecion para tal fin. Segun el ejemplo de la Fig. 2, el
elemento de referencia 200 tiene forma de herradura o de superficie curvo-concava y es
de material plastico. El elemento de referencia 200 incluye a su vez una serie de
segundos localizadores 210 de material radiolégicamente visible, distribuidos a distancia
y posicion prefijadas, conocidas, sobre una superficie del elemento de referencia 200.
Los segundos localizadores 210 son de un material igual que los primeros localizadores

110 y de forma similar o incluso mayor.

El sistema propuesto incluye ademas un sistema de adquisicién de imagenes, estandar
(no ilustrado), por ejemplo un escaner, para obtener, una 0 mas imagenes tomograficas
tridimensionales de los postes 100 y del elemento de referencia 200 cuando los mismos
estdn colocados en el paciente. Asimismo, el sistema incorpora un sistema de
computacién (no ilustrado tampoco) con uno 0 mas procesadores y una memoria para

procesamiento de la imagen/imagenes adquiridas.

El sistema propuesto particularmente incluye también un elemento de control, mas en
particular una esfera de rubi, de dimensiones conocidas, para su
acoplamiento/enganche al paciente durante la adquisicion de la imagen/imagenes. El
elemento de control se utiliza para comprobar si la imagen/imagenes

adquirida/adquiridas ha/han sufrido movimiento durante la adquisicion.
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Con referencia ahora a la Fig. 3, en la misma se muestra un ejemplo de realizacion del
procesamiento de una imagen tridimensional adquirida por el citado sistema de
adquisicion de imagenes. El procesamiento incluye en primer lugar, etapa 301, la
deteccidn, por un primer algoritmo o algoritmo de calibracién, de como estan dispuestos,
en la imagen adquirida, segundos localizadores en el citado elemento de referencia 200
y el célculo, etapa 302, de la distancia, de los segundos localizadores en la imagen
adquirida. Seguidamente, etapa 303, se calcula un factor de correccion comparando
dicha distancia calculada con la distancia y posicion prefijadas de los segundos
localizadores en la superficie del elemento de referencia 200. Una vez calculado el
factor de correccién, un segundo algoritmo o algoritmo de localizacién, etapa 304,
detecta en la imagen los primeros localizadores y los agrupa, en correspondencia a
cada poste 100, por numero de elementos y por proximidad. Luego, en la etapa 305, se
aplica un factor de ajuste teniendo en cuenta dicho factor de correccion calculado a uno
0o mas de los grupos empleando un tercer algoritmo de iteracion de puntos,
proporcionando una serie de transformaciones geométricas de los primeros
localizadores. Finalmente, se realiza un fichero (ej. formato STL o similar) utilizando
dicha serie de transformaciones geométricas, de manera que para cada poste 100 se

indica su ubicacion y orientacion axial.

En un ejemplo de realizacion, el citado procesamiento incluye también, previamente a la
ejecucion de la etapa 301, la realizacion de una comprobacion de si la imagen ha sufrido
movimiento durante la adquisicién (en caso afirmativo, la imagen no se considera valida
para procesamientos posteriores, descartdndose). Para ello, al recibir la imagen, se
aplica una serie de algoritmos de procesamiento de imagenes que filtran los elementos
segun sus caracteristicas de intensidad (ej. brillo o nivel de gris) y caracteristicas
morfologicas (ej. diametro y esfericidad), buscandose un elemento en la imagen que
cumpla todas las caracteristicas del objeto de control. En caso de encontrarse un Unico
elemento, se marca la imagen como apropiada. En todos los demas casos -si se
encuentra mas de un elemento como al no encontrarse ninguno- se marca la imagen
como inapropiada. La invencion asume que los movimientos del paciente durante la
adquisicion introducen artefactos que alteran tanto el brillo como la forma del objeto de
control en la imagen adquirida. De esta forma, el objeto de control aparece en la imagen
con niveles de brillo y forma que no corresponden con los que se observarian en una

adquisicién sin movimiento.
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La invencién propuesta puede implementarse en hardware, software, firmware o
cualquier combinacion de los mismos. Si se implementa en software, las funciones
pueden almacenarse en o codificarse como una o mas instrucciones o codigo en un

medio legible por ordenador.

El medio legible por ordenador incluye medio de almacenamiento informatico. El medio
de almacenamiento puede ser cualquier medio disponible que pueda accederse
mediante un ordenador. A modo de ejemplo, y no de limitacion, tal medio legible por
ordenador puede comprender RAM, ROM, EEPROM, CD-ROM u otro almacenamiento
de disco Optico, almacenamiento de disco magnético u otros dispositivos de
almacenamiento magnético, o cualquier otro medio que pueda usarse para llevar o
almacenar codigo de programa deseado en la forma de instrucciones o estructuras de
datos y que pueda accederse mediante un ordenador. Disco (disk) y disco (disc), como
se usan en el presente documento, incluyen discos compactos (CD), laser disc, disco
optico, disco versatil digital (DVD), disco flexible y disco de Blu-ray donde los discos
(disks) reproducen normalmente datos de forma magnética, mientras que los discos
(discs) reproducen datos de forma Optica con laseres. Deberian incluirse también
combinaciones de los anteriores dentro del alcance de medio legible por ordenador.
Cualquier procesador y el medio de almacenamiento pueden residir en un ASIC. El
ASIC puede residir en un terminal de usuario. Como alternativa, el procesador y el
medio de almacenamiento pueden residir como componentes discretos en un terminal

de usuario.

Como se usa en el presente documento, los productos de programa de ordenador que
comprenden medios legibles por ordenador incluyen todas las formas de medio legible
por ordenador excepto, hasta el punto que ese medio se considere que no son sefiales

de propagacioén transitorias no establecidas.

El alcance de la presente invencién esta definido en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema para ubicacion de implantes dentales, el cual comprende:

- uno 0 mas postes configurados para su acoplamiento, cada uno, en un implante
dental de un paciente, en donde cada poste incluye una pluralidad de primeros
localizadores de material radiol6gicamente visible;

- un elemento de referencia, adaptado para su colocacion alrededor de los
dientes de dicho paciente, en donde dicho elemento de referencia incluye una serie de
segundos localizadores de material radiologicamente visible, distribuidos a distancia y
posicién prefijadas sobre una superficie del elemento de referencia;

- un sistema de adquisicion de imagenes configurado para obtener al menos una
imagen tridimensional de los postes y de dicho elemento de referencia cuando los
postes con sus primeros localizadores estdn acoplados en el implante y cuando el
elemento de referencia con sus segundos localizadores esta colocado alrededor de los
dientes del paciente; y

- una unidad de procesamiento configurada para procesar dicha imagen
tridimensional adquirida mediante:

- la ejecucién de un primer algoritmo que:
» detecta como estdn dispuestos, en la imagen, los segundos
localizadores en el elemento de referencia,
= calcula la distancia entre los segundos localizadores en la imagen,
y
= calcula un factor de correccion comparando dicha distancia
calculada con dicha distancia y posicion prefijadas; y
- la ejecucion de un segundo algoritmo que:
» detecta en la imagen los primeros localizadores,
» agrupa los primeros localizadores detectados, en correspondencia
a cada poste, por nimero de elementos y por proximidad,
= aplica un factor de ajuste teniendo en cuenta dicho factor de
correccion calculado a uno o mas de los grupos empleando un
tercer algoritmo de iteracién de puntos, proporcionando una serie
de transformaciones geométricas de los primeros localizadores, y
= realiza un fichero utilizando dicha serie de transformaciones
geométricas, de manera que para cada poste se indica su

ubicacién y orientacién axial.

10
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2. Sistema segun la reivindicacion 1, en donde los primeros localizadores de material

radiolégicamente visible comprenden uno o mas marcadores radio-opacos.

3. Sistema segun la reivindicacién 1 o 2, en donde los postes comprenden un cuerpo

radiotransparente que alberga encapsulados dichos primeros localizadores.

4. Sistema segun las reivindicaciones anteriores, en donde la imagen tridimensional es
una imagen tomografica obtenida por una técnica de tomografia computerizada de haz

cbnico o tomografia axial computerizada.

5. Sistema segun las reivindicaciones anteriores, en donde el elemento de referencia
tiene forma de herradura, apta de ser colocada en el interior de la boca del paciente o

sujeta en el exterior de la boca del paciente.

6. Sistema segun la reivindicacion 5, en donde el elemento de referencia es de material

plastico.

7. Sistema segun la reivindicacion 1, que comprende ademas un elemento de control, de
dimensiones conocidas y configurado para su acoplamiento al paciente durante la
adquisicion de la imagen, en donde el elemento de control comprende una esfera de

rubi.

8. Método para ubicacion de implantes dentales, comprende:

- adquirir, mediante un sistema de adquisicion de imagenes, al menos una
imagen tridimensional de unos primeros localizadores de material radiologicamente
visible incluidos en uno o mas postes y de un elemento de referencia cuando dicho uno
0 Mas postes estdn acoplados, cada uno, en un implante dental de un paciente y
cuando el elemento de referencia esta colocado alrededor de los dientes del paciente,
en donde dicho elemento de referencia incluye una serie de segundos localizadores de
material radiol6gicamente visible, distribuidos a distancia y posicién prefijadas sobre una
superficie del elemento de referencia; y

- procesar, mediante una unidad de procesamiento, dicha imagen tridimensional
adquirida, que es al menos una, mediante:

- la ejecucién de un primer algoritmo que:
= detecta cOmo estan dispuestos, en la imagen, los segundos

localizadores en el elemento de referencia,

11
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= calcula la distancia entre los segundos localizadores en la imagen,
y

= calcula un factor de correccion comparando dicha distancia
calculada con dicha distancia y posicion prefijadas; y

- la ejecucion de un segundo algoritmo que:

» detecta en la imagen los primeros localizadores,

= agrupa los primeros localizadores detectados, en correspondencia
a cada poste, por nimero de elementos y por proximidad,

= aplica un factor de ajuste teniendo en cuenta dicho factor de
correccion calculado a uno o mas de los grupos empleando un
tercer algoritmo de iteracién de puntos, proporcionando una serie
de transformaciones geométricas de los primeros localizadores, y

= realiza un fichero utilizando dicha serie de transformaciones
geométricas, de manera que para cada poste se indica su

ubicacién y orientacién axial.

9. Método segun la reivindicacién 8, en donde, previamente a la deteccion de la
disposicion de los segundos localizadores en el elemento de referencia, dicho primer
algoritmo realiza una comprobacion de si la imagen ha sufrido movimiento durante la
adquisicion utilizando un objeto de control, de dimensiones conocidas, acoplado al
paciente durante la adquisicion, y comparando unas caracteristicas de la imagen
adquirida con dicho objeto de control, en donde si un resultado de dicha comprobacion

de movimiento certifica que la imagen ha sufrido movimiento la misma se descarta.

10. Método segun la reivindicacion 9, en donde la comparacién comprende comprobar
unas caracteristicas de intensidad, incluyendo brillo o nivel de gris, y morfolégicas,

incluyendo diametro y esfericidad, de la imagen con el objeto de control.

11. Método segun las reivindicaciones 8 a 10, en donde la imagen tridimensional es una
imagen tomogréafica obtenida por una técnica de tomografia computerizada de haz

cbnico o tomografia axial computerizada.

12. Producto de programa de ordenador que incluye instrucciones de cédigo que una
vez ejecutadas en un sistema de computacion realizan un procesamiento de una imagen

tridimensional segun la reivindicacion 1.
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Detectar como estan dispuestos, en la imagen adquirida, unos
segundos localizadores en un elemento de referencia

"\ 301

4

Calcular la distancia entre los segundos localizadores en la imagen
adquirida

N\ 302

Calcular un factor de correccién comparando la distancia calculada
con una distancia y posicién prefijadas de los segundos localizadores
en el elemento de referencia

"\ 303

Detectar en la imagen unos primeros localizadores incluidos en unos
postes y agruparlos, en correspondencia a cada poste, por numero de
elementos y por proximidad

/\- 304

!

Aplicar un factor de ajuste teniendo en cuenta dicho factor de
correccion calculado a uno o mas de los grupos empleando un tercer
algoritmo de iteracidon de puntos, proporcionando una serie de
transformaciones geométricas de los primeros localizadores

"\ 305

Realizar un fichero utilizando dicha serie de transformaciones
geométricas

Fig. 3
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