
Healthcare&Photonics

PROTOTIPO DE 
ESCANER INTRAORAL



INGENIERÍA TECNOLÓGICA:

 Experiencia > 17 años

 Desarrollo de SW a la medida para

clientes industriales y científicos.

 Adquisición de datos.

 Integración de sensores y hardware 

de terceros.

 Visión artificial: UV, visible e IR.

 Fusión sensorial.
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Sector SolarSector Automoción Sector Aeronaútico Sector Industria

Clientes en sectores

Sector IngenieríasCentros 
Investigación
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¿Qué hacemos?
• Desarrollo de SW a medida e 

integración de HW
– Adquisición de datos y sensores ópticos
– Bancos de ensayo. Pruebas funcionales.
– Visión artificial (visible e IR)
– Integración de sensores y hardware de terceros
– Fusión sensorial

• Consultoría y auditoría técnica.
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PROYECTOS DE I+D+i:

• Europeos:
• 5PM: SPOT
• 7PM: SAVELEC, Spectrafish

• Nacionales:
• CENIT: Consolida
• CDTI: ITER, SIDE
• Avanzas Homesnet
• Minetur (AAL): Clockwork (*)

• Mexicanos:
• CONACYT: Con Saparga
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ESCANER INTRAORAL PARA MODELADO 3D 
DE LA DENTADURA

• Sandwich de metacrilato desechable de 10mm de 

espesor para introducir en la boca.

• Uso de mesa XY con motores paso a paso de precisión.

•Utilización de 4 microcámaras y LEDs sobre el cabezal

(4 rojos y 4 blancos).

• Escaneado de <2 minutos por mandíbula.

• Generación del modelo 3D (STL): Precisión de 40 µm 

• Procesamiento usando LabVIEW.
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ESCANER INTRAORAL PARA MODELADO 3D 
DE LA DENTADURA
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CARACTERÍSTICAS DEL CABEZAL DISEÑADO (< 18 mm)

• 4 Microcámaras B/N (< 1 mm3) desarrolladas

por el Fraunhofer.

• 4 LEDs rojos para la generación de las líneas

para obtener el RangeMap.

• 4 LEDs blancos para generación de imágenes

2D ( ayuda para el dentista).



Healthcare&Photonics

PROCESO SOFTWARE DE ADQUISICIÓN

Generación de RangeMap “lineal” sin información de los motores

Generación de RangeMap 2D con  información de los motores

Generación del modelo 3D (fichero STL)

Algoritmo PeakDetector (desarrollado por BCB)
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MAYORES DIFICULTADES ENCONTRADAS

•Calibración de cada cámara: Aberración de las ópticas y perspectiva.

• Sincronización de la adquisición de la cámara con la información de la posición de los 

motores paso a paso.

• Fusión de las nubes de puntos provenientes de las 4 cámaras.

• Generación de la línea para la recostrucción 3D a partir de los LEDs utilizados.
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VENTAJAS DEL PROTOTIPO FRENTE A OTROS EXISTENTES

• Sencillez y robustez del proceso de 

calibración.

• Comodidad para el paciente: 

Escaneado <2 minutos.

• No necesidad de utilización de polvos

blanqueadores de óxido de titanio (TiO2) 

para aumentar opacidad de los dientes.


