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Abstract— This paper describes a method for real-time 
visual odometry, using stereo images combined with 
information obtained by a GPS system, performing 
localization in a geo-referenced map. 

The coordinates of features (natural landmarks) are 
obtained from rectified pairs of images. Using these points, the 
values of roto translation is calculated to trace the trajectory of 
the cameras. 

The selection of the features is essential for the convergence 
of roto translation values. 

In this way the path of the cameras is computed with three 
degrees of freedom in translation (x, y, z) and three degrees of 
freedom in rotation (roll, pitch and yaw). 

A Kalman filter is used to merge the position obtained by 
the vision system with that obtained by GPS, so that each 
measurement is weighed according to their variance. 

The photogrammetric calculation gives a differential 
measurement, so as the vehicle moves, the error increases. 
Moreover, it is not always possible to obtain the features 
needed to compute the triangulation, which introduces another 
cumulative error. Therefore it is of vital importance the use of 
GPS, as absolute measurement to correct the path. However,  
the system still working without GPS, using only the visual 
odometry. 

The combination of both measurements using the Kalman 
filter provides a path with lower error than measurements 
made independently, and fills sections of the route where the 
sensor information is not sufficient to trace the trajectory, 
which demonstrates the robustness of the method. 

 
 

Resumen— Se propone un método para realizar odometría 
visual en tiempo real, utilizando imágenes estereoscópicas 
combinadas con información obtenida por GPS, realizando 
localización en un mapa geo-referenciado.  

A partir de pares de imágenes rectificados, se obtienen los 
puntos característicos (marcas naturales). Con dichos puntos 
se calculan los valores de roto-traslación para trazar el 
recorrido. 

La selección de los puntos es esencial para que la roto 
traslación converja. 

Se computa el recorrido de las cámaras con tres grados de 
libertad en la traslación (x, y, z) y tres grados de libertad en la 
rotación (roll, yaw y pitch). 

Para fusionar la posición obtenida por el sistema de Visión 
con la obtenida mediante GPS se utiliza un filtro de Kalman, 

de forma tal que cada medición es ponderada de acuerdo a su 
varianza. 

El cálculo fotogramétrico es una medición diferencial, por lo 
cual a medida que el móvil avanza, aumenta el error. Además, 
no siempre es posible obtener los puntos característicos 
necesarios para computar la triangulación, lo que introduce 
otro error acumulativo. Por ello cobra vital importancia el 
GPS, como medición absoluta, para corregir la trayectoria. Sin 
embargo el sistema puede seguir funcionando sin GPS, 
utilizando únicamente la odometría visual. 

La combinación de ambas mediciones mediante el filtro de 
Kalman provee una trayectoria con menor error que las 
mediciones tomadas independientemente y completa tramos 
del recorrido en los cuales la información de los sensores es 
insuficiente, lo cual da muestra de la robustez del método. 
 

I. INTRODUCTION 

La odometría óptica ha cobrado gran interés en estos 
tiempos ya que el trazado del camino es una capacidad 
clave para el desempeño de vehículos autónomos [1], así 
como para implementar rutinas de SLAM (Localización y 
Mapeo Simultáneo) en todo tipo de móviles dotados de 
cámaras de video [2] como sensor de posición. 

Cuando se trabaja con este tipo de sensores la calidad de 
la medición está más afectada por la naturaleza de la imagen 
que por la implementación física del sistema. En superficies 
uniformes, con poca textura o con patrones repetitivos no se 
puede establecer la medición, ya que la correspondencia de 
los puntos medidos no resulta unívoca, lo cual compromete 
la precisión y la resolución espacial de los modelos 
generados. 

En este trabajo se presenta un método para realizar 
odometría visual en tiempo real, utilizando imágenes 
estereoscópicas rectificadas combinadas con información 
obtenida por GPS, realizando la localización y la estimación 
de la trayectoria en un mapa geo-referenciado. Se utilizan 
rutinas con funciones de biblioteca en lenguaje C++. 

 

II. DESARROLLO 

El diagrama en bloques del método de posicionamiento  
se muestra en la Fig. 1. En la primera etapa se buscan 
puntos característicos en ambas imágenes logrando que el 



seguimiento de los mismos proporcione información 
robusta y confiable. Seguido a esta etapa se realiza el 
seguimiento de dichos puntos cuadro a cuadro y con esa 
información se calcula la roto-traslación del móvil. 
Posteriormente con la información procesada del GPS se 
utiliza un filtro de Kalman para fusionar la posición 
obtenida por el sistema de Visión con la obtenida mediante 
GPS, de forma tal que cada medición es ponderada de 
acuerdo a su varianza. 
 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fig. 1. Diagrama en bloques del método desarrollado 

Dentro del bloque de Visión Artificial la información se 
procesa como se muestra en la Fig. 2. 

 

 
Fig. 2. Proceso de Visión Artificial. 

A. Extracción de puntos característicos de una imagen 

Para garantizar el éxito del sistema es necesario obtener 
puntos de textura suficiente como para distinguirlos de su 
entorno [3]. Las regiones de las imágenes donde la 

intensidad de los pixeles es uniforme no contienen 
información suficiente como para determinar la posición del 
punto dentro de la región. En cambio en las zonas de la 
imagen donde la intensidad varía de forma abrupta, pueden 
ser asociados a algún tipo de borde, pero esto no es 
suficiente, ya que estos puntos pueden ser confundidos con 
otros a lo largo del mismo borde. Es por ello que debe 
exigirse una variación abrupta en dos direcciones, en lo 
posible ortogonales, para asegurar que el punto sea 
identificado unívocamente en su entorno. 

Se utiliza la definición de punto esquina o “corner” [4] 
como punto característico, para encontrar los puntos 
característicos de una imagen se evalúa la matriz de 
derivadas parciales de segundo orden de las intensidades de 
la imagen, como se describe en la Ec. (1).  

,ݔ)ܪ  (ݕ = ቎ డమூడ௫మ డమூడ௫డ௬డమூడ௬డ௫ డమூడ௬మ ቏௜௠௚																							(1) 

 
Donde: ݔ)ܫ, ,ݔ)ܪ representa la imagen rectificada y	(ݕ  (ݕ

la matriz Hessiana (de derivadas parciales). 
Se eligen aquellos puntos que arrojen valores altos en dos 

direcciones significativamente diferentes. Aquí se 
consideran solo los auto-valores de la correlación de 
matrices Hessianas y no los auto-vectores, con la ventaja de 
que esta parametrización es invariante a la rotación. 

Se obtienen así puntos que pueden ser identificados y 
seguidos de forma robusta tanto en las imágenes homólogas 
del par estereoscópico, como cuadro a cuadro a lo largo del 
tiempo. 

 

B. Obtención de pares 

Una vez obtenidos los puntos característicos de una 
imagen, se buscan los mismos puntos en la imagen 
homóloga, cuyas filas tendrán una correspondencia epipolar 
debido a que se trata de imágenes rectificadas y 
normalizadas. Es decir que los pixeles de cada fila de la 
imagen se corresponden en la imagen homóloga. 

Se utiliza como patrón una región de interés cuadrada en 
torno a cada punto característico y luego se realiza una 
correlación, desplazando el patrón  horizontalmente (en una 
ventana rectangular) en la misma posición vertical de la 
imagen homologa, el punto de máxima correlación es el par 
del punto característico de la primera imagen, este proceso 
se repite para todos los puntos característicos.  

 
 

C. Seguimiento de puntos característicos 

Para el cálculo de la trayectoria se utilizan como 
referencia los puntos característicos, estos poseen una 
robustez suficiente para ser seguidos entre una imagen y la 
imagen siguiente. Para dicho seguimiento se utiliza el 
modelo de flujo óptico el cual analiza el patrón aparente del 
movimiento. Para implementar este modelo se usa el 
algoritmo de Lucas-Kanade (LK) [5]. 

 

  
 



 
La idea básica del algoritmo de LK se apoya en tres 

supuestos: 

1)  Brillo constante: Un píxel de la imagen perteneciente 
a un objeto no cambia de intensidad al moverse de un 
cuadro al siguiente. 

 

2)  Persistencia temporal: Los incrementos temporales 
son lo suficientemente cortos en relación con la escala de 
movimiento de la imagen, como para suponer que el objeto 
no se mueve en forma abrupta entre cuadros. 

 

3)  Coherencia espacial: Puntos vecinos de una escena 
que pertenecen a la misma superficie tienen un movimiento 
similar, y por lo tanto también lo tienen los puntos cercanos 
de la proyección en el plano de la imagen. 

 
A partir del supuesto de brillo constante, se puede igualar 

a cero la Eq. (2). 
 

I୶. v + I୷. u + I୲ = 0   (2) 
 

Donde: I୶  y I୷  son el gradiente de intensidad de la 
imagen en el pixel (x, y), u  y v  son las velocidades en 
pixels/frame con las que el objeto se desplaza, y I୲ es la 
variación de intensidad en el pixel (x,  y) entre un frame y el 
siguiente. 

 
 
Asumiendo persistencia temporal y coherencia espacial, 

se adopta una ventana de ܯݔܯ pixels alrededor del punto y 
minimizando por cuadrados mínimos, se resuelve por medio 
de la Ec. (3). 

 
 ൥∑ ܫ௫(௣೔).ܫ௫(௣೔)ெ௜ୀ଴ ∑ ܫ௫(௣೔).ܫ௬(௣೔)ெ௜ୀ଴∑ ܫ௫(௣೔).ܫ௬(௣೔)ெ௜ୀ଴ ∑ ܫ௬(௣೔).ܫ௬(௣೔)ெ௜ୀ଴ ൩ . ቂݒݑቃ = − ൤∑ܫ௫.ܫ௧∑ܫ௬.ܫ௧൨	(3) 

 
 
Donde: ݌௜ es el pixel observado, y ܯ es el tamaño de la 

ventana. 
 
 

D. Cálculo de coordenadas espaciales 

 
Se parte de un modelo matemático en el cual se asigna a 

cada pixel de las imágenes rectificadas una recta en el 
espacio. De esta forma a cada par de puntos obtenidos (݈ܲ݋ 
para la cámara izquierda y ܲݎ݋) para la cámara derecha) le 
corresponden dos rectas coplanares ( തܴ݈	y തܴݎ con versores 
directores ݈̅ݒ  y ̅ݎݒ ) y su intersección corresponde con la 
coordenada x, y, z buscada ( തܲ), con un error que dependerá 
de la resolución de las cámaras y de la distancia euclídea al 
punto. A mayor distancia, mayor error en la posición 
estimada, pero menos error en la determinación de la 
posición angular. En la Fig. 3 se grafica el esquema del par 
estereoscópico con las rectas  del modelo matemático. 

 

 
 

Fig. 3. Esquema de rectas del modelo matemático 
 
 

E. Ponderación de puntos en el espacio 

Sabiendo que el cálculo inicial de la rototraslación se 
realiza con tres puntos del espacio total, se busca que estos 
tres puntos posean la mejor estabilidad espacial, de acuerdo 
con Hirschmüller [6] y a su vez conformen un área capaz de 
darle  solidez a los vectores que describen la perspectiva de 
las cámaras. Para ello del set completo de puntos, obtenidos 
por medio de los procedimientos ya descriptos; se realizan 
las combinaciones tomadas de a tres y se analizan las 
distancias euclídeas relativas entre un cuadro y el siguiente. 
Cada uno de estos tres puntos definen un triangulo, cuya 
área se toma como factor de ponderación. De esta forma la 
rototraslación se realiza con la terna de puntos de mayor 
robustez. 

F. Rototraslación 

 

(a)                                      (b) 

 

 

 

Con la terna de puntos mejor ponderados se calcula la 
rotación en el espacio, para ello se obtienen los vectores 
normales a los planos conformados por dichos tres puntos y 
con ellos se mide la rotación de los ángulos azimut, 
elevación y cenit como se puede observar en la Fig. 4.a. 
Todo el set de puntos es rotado desde el cuadro anterior al 
nuevo cuadro para obtener el desplazamiento como se 
puede observar en la Fig. 4.b.  

Fig. 4: a) Rotación de los puntos característicos. b) Desplaza-
miento de los puntos característicos cuadro a cuadro. 



Dichos valores de rototraslación se usan para la 
estimación total de la trayectoria.  

G. Obtención de GPS y conversión de coordenadas 

La lectura de los datos de GPS se realiza a través de las 
definiciones de los tipos de datos soportados por el 
protocolo NMEA[7], obteniendo como datos de interés la 
marca temporal (timestamp) en que se produce la muestra, 
así como los valores de latitud, longitud, altitud y 
HDOP(Coeficiente de dilución de la precisión horizontal) 
[8]. Este último resulta un valor clave para caracterizar el 
desvío estándar de la medición según Eq. (4) y poder aplicar 
la fusión por Kalman como se desarrolla en la sección II-I. 

 
 

ிߪ   ∙ ܱܲܦܪ =  ௠   (4)ߪ
 

Donde: σ୊  es el desvío estándar especificado por el 
fabricante, HDOP representa el coeficiente de dilución de la 
precisión horizontal, y σ୫  es el desvío estándar de la 
muestra.  
 

Para confeccionar un mapa unificado con los valores 
obtenidos mediante visión estéreo se realiza  una conversión  
de coordenadas del sistema geodésico con DATUM WGS-
84[9]  al sistema cartesiano XYZ local.  

 

H. Descarte de valores atípicos (Outliers ) 

Con el objetivo de robustecer el algoritmo se 
implementan rutinas de descarte de valores considerados 
inválidos por encontrarse por fuera del rango aceptable de 
desvió respecto del valor central esperado según la Eq. (5)  

 
 

  |ܺ − തܺ| > 3	 ∙  ௠  (5)ߪ	
 

Donde: ܺ es el valor de la medición y തܺ es el valor esperado 
de la muestra. 

 

I. Filtro y fusión por Kalman 

Para fusionar la posición obtenida por el sistema de 
Visión con la obtenida mediante GPS, se utiliza un filtro de 
Kalman Extendido (EKF)[10] de forma tal que cada 
medición es pesada de acuerdo a su varianza y esta varianza 
se actualiza dinámicamente con la información obtenida de 
los sensores.  

En forma adicional el Filtro de Kalman genera una 
predicción del valor esperado de la medición siguiente, 
utilizando el modelo dinámico del sistema, en esta 
aplicación se linealiza el sistema para movimiento rectilíneo 
uniforme, actualizando las variables en cada iteración [11], 
esta simplificación  está en consonancia con la segunda 
suposición del algoritmo de LK ya que los incrementos 
temporales son suficientemente cortos como para suponer 
que se puede linealizar por tramos la trayectoria del 
vehículo. 

Producto de la fusión la medición combinada posee un 
valor esperado y varianza según Eq. (6) y (7). 

 

ி௨௦௜ó௡ߤ = ఓೇ೔ೞ೔ó೙∙ఙಸುೄమ ାఓಸುೄ∙ఙೇ೔ೞ೔ó೙మఙಸುೄమ ାఙೇ೔ೞ೔ó೙మ    (6) 

ி௨௦௜ó௡ଶߪ  = ఙಸುೄమ ∙ఙೇ೔ೞ೔ó೙మఙಸುೄమ ାఙೇ೔ೞ೔ó೙మ    (7) 

 

III. IMPLEMENTACIÓN 

 

A. Software 

El algoritmo propuesto se desarrolló en C++ utilizando 
rutinas que implementan funciones de biblioteca de 
OpenCV (rutinas de visión artificial)[12], PCL(confección 
del mapa y trayectoria del recorrido en tiempo real), 
GeographicLib(conversión de coordenadas geodésicas)[13], 
así como los scripts en codigo Bash de Linux para lanzar las 
pruebas, administrar los archivos y analizar los resultados 
médiate GNU Octave(gráficos)[14]. 

 

B. Hardware 

El hardware del ensayo se compone de una Notebook 
MSI-PR310 con procesador doble núcleo de 64bits y 4Gb 
de memoria RAM. Cámaras estereoscópicas Point Grey, 
Modelo Bumblebee 2[15] conectadas a través de un puerto 
IEEE 1394/Firewire y un módulo receptor de GPS.  

 

C. Ensayos 

Se realizaron distintas pruebas de campo que demuestran 
la eficacia del algoritmo como se verá en la sección IV.  

Para las mismas se configuraron las cámaras para trabajar 
con una resolución de 640x480 trabajando con una tasa de 
refresco de entre 10 y 20fps, según el compromiso de 
procesamiento dado por la cantidad de puntos 
característicos a procesar. 

 
El fabricante del  GPS utilizado GM-3 N, asegura una 

exactitud menor a 3m RMS. La cual será afectada por el 
coeficiente HDOP, según lo visto en II-G. 

 
Los recorridos se realizaron con  velocidades máximas 

permitidas para no perder precisión del orden de 0,5 m/seg y 
5 grados/seg para los giros. Mayores velocidades implicarán 
mayores requerimientos en cuanto a la tasa de refresco de 
las imágenes, menores tiempos entre muestras válidas de 
GPS y una mayor capacidad computacional que permita 
seguir procesando esta información en tiempo real ya que el 
parámetro ܯ de la Ec. (3) resulta de los fps de la imagen y 
la velocidad máxima permitida que garantice encontrar el 
punto característico en la imagen siguiente.   

 

D. Análisis teórico de la precisión del sistema de visión 

Teniendo en cuenta la resolución y distancia focal de las 
cámaras utilizadas. Se realiza un estudio geométrico del 
sistema según el modelo del haz de rectas de la Fig. 5, los 
errores que se producen al confundir puntos del entorno 
cercano y aquellos que se producen según si los cruces bajo 
estudio (0), son confundidos con los cruces cercanos (1, 2, 3, 
4 y 5). 



En la Fig. 6 se observa la disminución exponencial de la 
precisión en el eje X a medida que la distancia crece, debido 
a la distribución de los cruces de las rectas. En cambio la 
distribución a lo largo de los ejes Y y Z es cuasi-lineal. 

 
 

 
Fig. 5. Vista superior del modelo del haz de rectas, z=0. 

 
 

 
Fig. 6. Errores en la triangulación con cruces cercanos. 

A partir del estudio se desprende la conveniencia de 
trabajar con puntos cercanos para acotar el error en el 
cálculo del desplazamiento del móvil. 

 
 

IV. RESULTADOS EXPERIMENTALES 

A. Precisión del sistema de visión artificial 

Se realizaron pruebas para los rangos cercanos en los que 
trabaja el sistema visión. Siendo estos errores acumulativos 
a medida que las referencias visuales (marcas naturales) son 
actualizadas conforme avanza el recorrido del móvil. En la 
Fig. 7 se grafican los errores cometidos al confundir el 
punto buscado con puntos del entorno cercano, confirmando 

la ley de variación exponencial de la precisión expresada en 
III-D. 

 

 
Fig. 7. Distribución de errores de visión en X. 

 
 

En la TABLA I se expresan los valores de los desvíos 
estándar de las distribuciones para los distintos rangos. 

 

TABLA I 
DISTRIBUCIÓN DE ERRORES DE VISIÓN 

Rango
[m] 

ોܠ 
[m] 

ો[ܕ] ܡ ોܢ 
[m] 

12m 2,1 0,030 0,041 
7m 0,41 0,027 0,036 
2m 0,029 0,011 0,015 

 
 
 

B. Mapeo del recorrido 

A continuación se muestran los resultados de las pruebas 
realizadas en la Ciudad de Buenos Aires, realizando una 
trayectoria sobre la pista de atletismo de Parque Chacabuco. 
Fig. 9. Esta trayectoria se realizó sobre el carril interno de la 
pista teniendo en cuenta que los mojones de medición están 
referidos a este andarivel.   

 

 
 

Fig. 9. Recorrido sobre la pista de atletismo. 

 



En las Fig. 10 y 11 se muestran en un mismo grafico las 
trayectorias del GPS(Verde), Visión(Rojo) y Kalman(Azul).    

 
 

Fig. 10. Detalle del recorrido Escala 3m. 

 

 
Fig.11. Detalle del recorrido Escala 1m. 

 

C. Cómputo de la distancia recorrida 

En la Tabla II se muestran a modo de referencia una 
comparación entre las distancias computadas en la 
trayectoria para GPS, Visión y Kalman, siendo el valor 
verdadero de la medición 100m. 

 
TABLA II 

DISTANCIAS RECORRIDAS 

Sistema 
Distancia Recorrida [m] 

Valor Medio Desvió Estándar 
GPS 119 4,4 
Visión 133 18 
Kalman 102 1,5 

 
Se desprende de los resultados que el valor calculado por 

el filtro de Kalman es el que más se ajusta al valor 
verdadero y es el que menor desvío estándar posee. Se lo 
atribuye, por un lado a la combinación de ambos sensores 
ponderando las mediciones de acuerdo a la varianza y por el 
otro a la inclusión del modelo dinámico del sistema 
mediante las predicciones sucesivas. 

 

V. CONCLUSIONES 

En este trabajo se muestra que es posible mejorar la 
precisión diferencial entre puntos de GPS por medio de la 
fusión con visión estereoscópica. El uso combinado de 
ambas técnicas permite la mejora de la resolución de las 
mediciones e incrementar la estabilidad de la navegación 
ante ocasionales pérdidas de alguna de las mediciones. 

La fusión de sensores a través del filtro de Kalman 
proporciona un método robusto, capaz de funcionar con 
mediciones ruidosas y pesarlas de acuerdo a su varianza.  

Resulta de especial importancia el filtrado de valores  
atípicos, para descartar aquellos valores que no cumplen con 
el modelo del sistema. 

Con esta técnica se pueden realizar tareas que requerirían 
una medición GPS diferencial tales como siembra de 
precisión o exploración geológica y relevamientos 
topográficos. 

VI. TRABAJOS FUTUROS 

Como trabajo futuro se propone la utilización de técnicas 
de estabilización de imágenes y la incorporación de una 
unidad de medición inercial IMU. 

Se propone como nuevo desafío, el desarrollo de un 
sistema de navegación reactivo para su implementación en 
robots móviles, que utilicen el mapeo dinámico provisto por 
este algoritmo. 

 

REFERENCIAS 
[1] A. Howard, “Real-time stereo visual odometry for autonomous 

ground vehicles,” in IEEE/RSJ International Conference on 
Intelligent Robots and Systems, September 2008, pp. 3946 – 3952 

[2] L. Paz, P. Pinies, J. Tardos, J. Neira, Large-scale 6-DOF SLAM 
with stereo-in hand, IEEE Transactions on Robotics 24 (5) (2008) 
946–957. 

[3] J. Shi and C. Tomasi, “Good features to track,” 9th IEEE 
Conference on Computer Vision and Pattern Recognition, June 1994. 

[4] C. Harris and M. Stephens, “A combined corner and edge detector,” 
Proceedings of the 4th Alvey Vision Conference (pp. 147–151), 
1988. 

[5] B. D. Lucas and T. Kanade, “An iterative image registration 
technique with an application to stereo vision,” Proceedings of the 
1981 DARPA Imaging Understanding Workshop (pp. 121–130), 
1981. 

[6] H. Hirschmüller, P. R. Innocent and J. M. Garibaldi. Fast, 
Unconstrained Camera Motion Estimation from Stereo without 
Tracking and Robust Statistics, In Proceedings of the 7th 
International Conference on Control, Automation, Robotics and 
Vision, Singapore, pp. 1099-1104, December 2002. 

[7] GPS - NMEA sentence information: http://aprs.gids.nl/nmea/ ultima 
visita 20/12/2015 

[8] R.B. Langley “Dilution of Precision” in GPS World, Vol. 10, No. 5, 
May 1999, pp. 52–59. 

[9] WGS-84: http://spatialreference.org/ref/epsg/4326/ ultima visita 
20/12/2015 

[10] Julier, S.J.; Uhlmann, J.K., "Unscented filtering and nonlinear 
estimation," in Proceedings of the IEEE , vol.92, no.3, pp.401-422, 
Mar 2004 doi: 10.1109/JPROC.2003.823141 

[11] Faragher, R., "Understanding the Basis of the Kalman Filter Via a 
Simple and Intuitive Derivation [Lecture Notes]," in Signal 
Processing Magazine, IEEE , vol.29, no.5, pp.128-132, Sept. 2012 
doi: 10.1109/MSP.2012.2203621 

[12] Gary Bradski, Adrian Kaehler, “Learning OpenCV: Computer 
Vision with the OpenCV Library”, O'Reilly Media, 1st edition 
(October 1, 2008). 

[13] GeographicLib library: http://geographiclib.sourceforge.net/html/ 
ultima visita 20/12/2015 

[14] GNU Octave: https://www.gnu.org/software/octave/ ultima visita 
20/12/2015 

[15] Bumblebee2 1394a: https://www.ptgrey.com/bumblebee2-firewire-
stereo-vision-camera-systems ultima visita 20/12/2015 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Gray Gamma 2.2)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.7
  /CompressObjects /Off
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams true
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 0
  /ParseDSCComments false
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo false
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo true
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Remove
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
    /AbadiMT-CondensedLight
    /ACaslon-Italic
    /ACaslon-Regular
    /ACaslon-Semibold
    /ACaslon-SemiboldItalic
    /AdobeArabic-Bold
    /AdobeArabic-BoldItalic
    /AdobeArabic-Italic
    /AdobeArabic-Regular
    /AdobeHebrew-Bold
    /AdobeHebrew-BoldItalic
    /AdobeHebrew-Italic
    /AdobeHebrew-Regular
    /AdobeHeitiStd-Regular
    /AdobeMingStd-Light
    /AdobeMyungjoStd-Medium
    /AdobePiStd
    /AdobeSongStd-Light
    /AdobeThai-Bold
    /AdobeThai-BoldItalic
    /AdobeThai-Italic
    /AdobeThai-Regular
    /AGaramond-Bold
    /AGaramond-BoldItalic
    /AGaramond-Italic
    /AGaramond-Regular
    /AGaramond-Semibold
    /AGaramond-SemiboldItalic
    /AgencyFB-Bold
    /AgencyFB-Reg
    /AGOldFace-Outline
    /AharoniBold
    /Algerian
    /Americana
    /Americana-ExtraBold
    /AndaleMono
    /AndaleMonoIPA
    /AngsanaNew
    /AngsanaNew-Bold
    /AngsanaNew-BoldItalic
    /AngsanaNew-Italic
    /AngsanaUPC
    /AngsanaUPC-Bold
    /AngsanaUPC-BoldItalic
    /AngsanaUPC-Italic
    /Anna
    /ArialAlternative
    /ArialAlternativeSymbol
    /Arial-Black
    /Arial-BlackItalic
    /Arial-BoldItalicMT
    /Arial-BoldMT
    /Arial-ItalicMT
    /ArialMT
    /ArialMT-Black
    /ArialNarrow
    /ArialNarrow-Bold
    /ArialNarrow-BoldItalic
    /ArialNarrow-Italic
    /ArialRoundedMTBold
    /ArialUnicodeMS
    /ArrusBT-Bold
    /ArrusBT-BoldItalic
    /ArrusBT-Italic
    /ArrusBT-Roman
    /AvantGarde-Book
    /AvantGarde-BookOblique
    /AvantGarde-Demi
    /AvantGarde-DemiOblique
    /AvantGardeITCbyBT-Book
    /AvantGardeITCbyBT-BookOblique
    /BakerSignet
    /BankGothicBT-Medium
    /Barmeno-Bold
    /Barmeno-ExtraBold
    /Barmeno-Medium
    /Barmeno-Regular
    /Baskerville
    /BaskervilleBE-Italic
    /BaskervilleBE-Medium
    /BaskervilleBE-MediumItalic
    /BaskervilleBE-Regular
    /Baskerville-Bold
    /Baskerville-BoldItalic
    /Baskerville-Italic
    /BaskOldFace
    /Batang
    /BatangChe
    /Bauhaus93
    /Bellevue
    /BellMT
    /BellMTBold
    /BellMTItalic
    /BerlingAntiqua-Bold
    /BerlingAntiqua-BoldItalic
    /BerlingAntiqua-Italic
    /BerlingAntiqua-Roman
    /BerlinSansFB-Bold
    /BerlinSansFBDemi-Bold
    /BerlinSansFB-Reg
    /BernardMT-Condensed
    /BernhardModernBT-Bold
    /BernhardModernBT-BoldItalic
    /BernhardModernBT-Italic
    /BernhardModernBT-Roman
    /BiffoMT
    /BinnerD
    /BinnerGothic
    /BlackadderITC-Regular
    /Blackoak
    /blex
    /blsy
    /Bodoni
    /Bodoni-Bold
    /Bodoni-BoldItalic
    /Bodoni-Italic
    /BodoniMT
    /BodoniMTBlack
    /BodoniMTBlack-Italic
    /BodoniMT-Bold
    /BodoniMT-BoldItalic
    /BodoniMTCondensed
    /BodoniMTCondensed-Bold
    /BodoniMTCondensed-BoldItalic
    /BodoniMTCondensed-Italic
    /BodoniMT-Italic
    /BodoniMTPosterCompressed
    /Bodoni-Poster
    /Bodoni-PosterCompressed
    /BookAntiqua
    /BookAntiqua-Bold
    /BookAntiqua-BoldItalic
    /BookAntiqua-Italic
    /Bookman-Demi
    /Bookman-DemiItalic
    /Bookman-Light
    /Bookman-LightItalic
    /BookmanOldStyle
    /BookmanOldStyle-Bold
    /BookmanOldStyle-BoldItalic
    /BookmanOldStyle-Italic
    /BookshelfSymbolOne-Regular
    /BookshelfSymbolSeven
    /BookshelfSymbolThree-Regular
    /BookshelfSymbolTwo-Regular
    /Botanical
    /Boton-Italic
    /Boton-Medium
    /Boton-MediumItalic
    /Boton-Regular
    /Boulevard
    /BradleyHandITC
    /Braggadocio
    /BritannicBold
    /Broadway
    /BrowalliaNew
    /BrowalliaNew-Bold
    /BrowalliaNew-BoldItalic
    /BrowalliaNew-Italic
    /BrowalliaUPC
    /BrowalliaUPC-Bold
    /BrowalliaUPC-BoldItalic
    /BrowalliaUPC-Italic
    /BrushScript
    /BrushScriptMT
    /CaflischScript-Bold
    /CaflischScript-Regular
    /Calibri
    /Calibri-Bold
    /Calibri-BoldItalic
    /Calibri-Italic
    /CalifornianFB-Bold
    /CalifornianFB-Italic
    /CalifornianFB-Reg
    /CalisMTBol
    /CalistoMT
    /CalistoMT-BoldItalic
    /CalistoMT-Italic
    /Cambria
    /Cambria-Bold
    /Cambria-BoldItalic
    /Cambria-Italic
    /CambriaMath
    /Candara
    /Candara-Bold
    /Candara-BoldItalic
    /Candara-Italic
    /Carta
    /CaslonOpenfaceBT-Regular
    /Castellar
    /CastellarMT
    /Centaur
    /Centaur-Italic
    /Century
    /CenturyGothic
    /CenturyGothic-Bold
    /CenturyGothic-BoldItalic
    /CenturyGothic-Italic
    /CenturySchL-Bold
    /CenturySchL-BoldItal
    /CenturySchL-Ital
    /CenturySchL-Roma
    /CenturySchoolbook
    /CenturySchoolbook-Bold
    /CenturySchoolbook-BoldItalic
    /CenturySchoolbook-Italic
    /CGTimes-Bold
    /CGTimes-BoldItalic
    /CGTimes-Italic
    /CGTimes-Regular
    /CharterBT-Bold
    /CharterBT-BoldItalic
    /CharterBT-Italic
    /CharterBT-Roman
    /CheltenhamITCbyBT-Bold
    /CheltenhamITCbyBT-BoldItalic
    /CheltenhamITCbyBT-Book
    /CheltenhamITCbyBT-BookItalic
    /Chiller-Regular
    /Cmb10
    /CMB10
    /Cmbsy10
    /CMBSY10
    /CMBSY5
    /CMBSY6
    /CMBSY7
    /CMBSY8
    /CMBSY9
    /Cmbx10
    /CMBX10
    /Cmbx12
    /CMBX12
    /Cmbx5
    /CMBX5
    /Cmbx6
    /CMBX6
    /Cmbx7
    /CMBX7
    /Cmbx8
    /CMBX8
    /Cmbx9
    /CMBX9
    /Cmbxsl10
    /CMBXSL10
    /Cmbxti10
    /CMBXTI10
    /Cmcsc10
    /CMCSC10
    /Cmcsc8
    /CMCSC8
    /Cmcsc9
    /CMCSC9
    /Cmdunh10
    /CMDUNH10
    /Cmex10
    /CMEX10
    /CMEX7
    /CMEX8
    /CMEX9
    /Cmff10
    /CMFF10
    /Cmfi10
    /CMFI10
    /Cmfib8
    /CMFIB8
    /Cminch
    /CMINCH
    /Cmitt10
    /CMITT10
    /Cmmi10
    /CMMI10
    /Cmmi12
    /CMMI12
    /Cmmi5
    /CMMI5
    /Cmmi6
    /CMMI6
    /Cmmi7
    /CMMI7
    /Cmmi8
    /CMMI8
    /Cmmi9
    /CMMI9
    /Cmmib10
    /CMMIB10
    /CMMIB5
    /CMMIB6
    /CMMIB7
    /CMMIB8
    /CMMIB9
    /Cmr10
    /CMR10
    /Cmr12
    /CMR12
    /Cmr17
    /CMR17
    /Cmr5
    /CMR5
    /Cmr6
    /CMR6
    /Cmr7
    /CMR7
    /Cmr8
    /CMR8
    /Cmr9
    /CMR9
    /Cmsl10
    /CMSL10
    /Cmsl12
    /CMSL12
    /Cmsl8
    /CMSL8
    /Cmsl9
    /CMSL9
    /Cmsltt10
    /CMSLTT10
    /Cmss10
    /CMSS10
    /Cmss12
    /CMSS12
    /Cmss17
    /CMSS17
    /Cmss8
    /CMSS8
    /Cmss9
    /CMSS9
    /Cmssbx10
    /CMSSBX10
    /Cmssdc10
    /CMSSDC10
    /Cmssi10
    /CMSSI10
    /Cmssi12
    /CMSSI12
    /Cmssi17
    /CMSSI17
    /Cmssi8
    /CMSSI8
    /Cmssi9
    /CMSSI9
    /Cmssq8
    /CMSSQ8
    /Cmssqi8
    /CMSSQI8
    /Cmsy10
    /CMSY10
    /Cmsy5
    /CMSY5
    /Cmsy6
    /CMSY6
    /Cmsy7
    /CMSY7
    /Cmsy8
    /CMSY8
    /Cmsy9
    /CMSY9
    /Cmtcsc10
    /CMTCSC10
    /Cmtex10
    /CMTEX10
    /Cmtex8
    /CMTEX8
    /Cmtex9
    /CMTEX9
    /Cmti10
    /CMTI10
    /Cmti12
    /CMTI12
    /Cmti7
    /CMTI7
    /Cmti8
    /CMTI8
    /Cmti9
    /CMTI9
    /Cmtt10
    /CMTT10
    /Cmtt12
    /CMTT12
    /Cmtt8
    /CMTT8
    /Cmtt9
    /CMTT9
    /Cmu10
    /CMU10
    /Cmvtt10
    /CMVTT10
    /ColonnaMT
    /Colossalis-Bold
    /ComicSansMS
    /ComicSansMS-Bold
    /Consolas
    /Consolas-Bold
    /Consolas-BoldItalic
    /Consolas-Italic
    /Constantia
    /Constantia-Bold
    /Constantia-BoldItalic
    /Constantia-Italic
    /CooperBlack
    /CopperplateGothic-Bold
    /CopperplateGothic-Light
    /Copperplate-ThirtyThreeBC
    /Corbel
    /Corbel-Bold
    /Corbel-BoldItalic
    /Corbel-Italic
    /CordiaNew
    /CordiaNew-Bold
    /CordiaNew-BoldItalic
    /CordiaNew-Italic
    /CordiaUPC
    /CordiaUPC-Bold
    /CordiaUPC-BoldItalic
    /CordiaUPC-Italic
    /Courier
    /Courier-Bold
    /Courier-BoldOblique
    /CourierNewPS-BoldItalicMT
    /CourierNewPS-BoldMT
    /CourierNewPS-ItalicMT
    /CourierNewPSMT
    /Courier-Oblique
    /CourierStd
    /CourierStd-Bold
    /CourierStd-BoldOblique
    /CourierStd-Oblique
    /CourierX-Bold
    /CourierX-BoldOblique
    /CourierX-Oblique
    /CourierX-Regular
    /CreepyRegular
    /CurlzMT
    /David-Bold
    /David-Reg
    /DavidTransparent
    /Dcb10
    /Dcbx10
    /Dcbxsl10
    /Dcbxti10
    /Dccsc10
    /Dcitt10
    /Dcr10
    /Desdemona
    /DilleniaUPC
    /DilleniaUPCBold
    /DilleniaUPCBoldItalic
    /DilleniaUPCItalic
    /Dingbats
    /DomCasual
    /Dotum
    /DotumChe
    /DoulosSIL
    /EdwardianScriptITC
    /Elephant-Italic
    /Elephant-Regular
    /EngraversGothicBT-Regular
    /EngraversMT
    /EraserDust
    /ErasITC-Bold
    /ErasITC-Demi
    /ErasITC-Light
    /ErasITC-Medium
    /ErieBlackPSMT
    /ErieLightPSMT
    /EriePSMT
    /EstrangeloEdessa
    /Euclid
    /Euclid-Bold
    /Euclid-BoldItalic
    /EuclidExtra
    /EuclidExtra-Bold
    /EuclidFraktur
    /EuclidFraktur-Bold
    /Euclid-Italic
    /EuclidMathOne
    /EuclidMathOne-Bold
    /EuclidMathTwo
    /EuclidMathTwo-Bold
    /EuclidSymbol
    /EuclidSymbol-Bold
    /EuclidSymbol-BoldItalic
    /EuclidSymbol-Italic
    /EucrosiaUPC
    /EucrosiaUPCBold
    /EucrosiaUPCBoldItalic
    /EucrosiaUPCItalic
    /EUEX10
    /EUEX7
    /EUEX8
    /EUEX9
    /EUFB10
    /EUFB5
    /EUFB7
    /EUFM10
    /EUFM5
    /EUFM7
    /EURB10
    /EURB5
    /EURB7
    /EURM10
    /EURM5
    /EURM7
    /EuroMono-Bold
    /EuroMono-BoldItalic
    /EuroMono-Italic
    /EuroMono-Regular
    /EuroSans-Bold
    /EuroSans-BoldItalic
    /EuroSans-Italic
    /EuroSans-Regular
    /EuroSerif-Bold
    /EuroSerif-BoldItalic
    /EuroSerif-Italic
    /EuroSerif-Regular
    /EUSB10
    /EUSB5
    /EUSB7
    /EUSM10
    /EUSM5
    /EUSM7
    /FelixTitlingMT
    /Fences
    /FencesPlain
    /FigaroMT
    /FixedMiriamTransparent
    /FootlightMTLight
    /Formata-Italic
    /Formata-Medium
    /Formata-MediumItalic
    /Formata-Regular
    /ForteMT
    /FranklinGothic-Book
    /FranklinGothic-BookItalic
    /FranklinGothic-Demi
    /FranklinGothic-DemiCond
    /FranklinGothic-DemiItalic
    /FranklinGothic-Heavy
    /FranklinGothic-HeavyItalic
    /FranklinGothicITCbyBT-Book
    /FranklinGothicITCbyBT-BookItal
    /FranklinGothicITCbyBT-Demi
    /FranklinGothicITCbyBT-DemiItal
    /FranklinGothic-Medium
    /FranklinGothic-MediumCond
    /FranklinGothic-MediumItalic
    /FrankRuehl
    /FreesiaUPC
    /FreesiaUPCBold
    /FreesiaUPCBoldItalic
    /FreesiaUPCItalic
    /FreestyleScript-Regular
    /FrenchScriptMT
    /Frutiger-Black
    /Frutiger-BlackCn
    /Frutiger-BlackItalic
    /Frutiger-Bold
    /Frutiger-BoldCn
    /Frutiger-BoldItalic
    /Frutiger-Cn
    /Frutiger-ExtraBlackCn
    /Frutiger-Italic
    /Frutiger-Light
    /Frutiger-LightCn
    /Frutiger-LightItalic
    /Frutiger-Roman
    /Frutiger-UltraBlack
    /Futura-Bold
    /Futura-BoldOblique
    /Futura-Book
    /Futura-BookOblique
    /FuturaBT-Bold
    /FuturaBT-BoldItalic
    /FuturaBT-Book
    /FuturaBT-BookItalic
    /FuturaBT-Medium
    /FuturaBT-MediumItalic
    /Futura-Light
    /Futura-LightOblique
    /GalliardITCbyBT-Bold
    /GalliardITCbyBT-BoldItalic
    /GalliardITCbyBT-Italic
    /GalliardITCbyBT-Roman
    /Garamond
    /Garamond-Bold
    /Garamond-BoldCondensed
    /Garamond-BoldCondensedItalic
    /Garamond-BoldItalic
    /Garamond-BookCondensed
    /Garamond-BookCondensedItalic
    /Garamond-Italic
    /Garamond-LightCondensed
    /Garamond-LightCondensedItalic
    /Gautami
    /GeometricSlab703BT-Light
    /GeometricSlab703BT-LightItalic
    /Georgia
    /Georgia-Bold
    /Georgia-BoldItalic
    /Georgia-Italic
    /GeorgiaRef
    /Giddyup
    /Giddyup-Thangs
    /Gigi-Regular
    /GillSans
    /GillSans-Bold
    /GillSans-BoldItalic
    /GillSans-Condensed
    /GillSans-CondensedBold
    /GillSans-Italic
    /GillSans-Light
    /GillSans-LightItalic
    /GillSansMT
    /GillSansMT-Bold
    /GillSansMT-BoldItalic
    /GillSansMT-Condensed
    /GillSansMT-ExtraCondensedBold
    /GillSansMT-Italic
    /GillSans-UltraBold
    /GillSans-UltraBoldCondensed
    /GloucesterMT-ExtraCondensed
    /Gothic-Thirteen
    /GoudyOldStyleBT-Bold
    /GoudyOldStyleBT-BoldItalic
    /GoudyOldStyleBT-Italic
    /GoudyOldStyleBT-Roman
    /GoudyOldStyleT-Bold
    /GoudyOldStyleT-Italic
    /GoudyOldStyleT-Regular
    /GoudyStout
    /GoudyTextMT-LombardicCapitals
    /GSIDefaultSymbols
    /Gulim
    /GulimChe
    /Gungsuh
    /GungsuhChe
    /Haettenschweiler
    /HarlowSolid
    /Harrington
    /Helvetica
    /Helvetica-Black
    /Helvetica-BlackOblique
    /Helvetica-Bold
    /Helvetica-BoldOblique
    /Helvetica-Condensed
    /Helvetica-Condensed-Black
    /Helvetica-Condensed-BlackObl
    /Helvetica-Condensed-Bold
    /Helvetica-Condensed-BoldObl
    /Helvetica-Condensed-Light
    /Helvetica-Condensed-LightObl
    /Helvetica-Condensed-Oblique
    /Helvetica-Fraction
    /Helvetica-Narrow
    /Helvetica-Narrow-Bold
    /Helvetica-Narrow-BoldOblique
    /Helvetica-Narrow-Oblique
    /Helvetica-Oblique
    /HighTowerText-Italic
    /HighTowerText-Reg
    /Humanist521BT-BoldCondensed
    /Humanist521BT-Light
    /Humanist521BT-LightItalic
    /Humanist521BT-RomanCondensed
    /Imago-ExtraBold
    /Impact
    /ImprintMT-Shadow
    /InformalRoman-Regular
    /IrisUPC
    /IrisUPCBold
    /IrisUPCBoldItalic
    /IrisUPCItalic
    /Ironwood
    /ItcEras-Medium
    /ItcKabel-Bold
    /ItcKabel-Book
    /ItcKabel-Demi
    /ItcKabel-Medium
    /ItcKabel-Ultra
    /JasmineUPC
    /JasmineUPC-Bold
    /JasmineUPC-BoldItalic
    /JasmineUPC-Italic
    /JoannaMT
    /JoannaMT-Italic
    /Jokerman-Regular
    /JuiceITC-Regular
    /Kartika
    /Kaufmann
    /KaufmannBT-Bold
    /KaufmannBT-Regular
    /KidTYPEPaint
    /KinoMT
    /KodchiangUPC
    /KodchiangUPC-Bold
    /KodchiangUPC-BoldItalic
    /KodchiangUPC-Italic
    /KorinnaITCbyBT-Regular
    /KristenITC-Regular
    /KrutiDev040Bold
    /KrutiDev040BoldItalic
    /KrutiDev040Condensed
    /KrutiDev040Italic
    /KrutiDev040Thin
    /KrutiDev040Wide
    /KrutiDev060
    /KrutiDev060Bold
    /KrutiDev060BoldItalic
    /KrutiDev060Condensed
    /KrutiDev060Italic
    /KrutiDev060Thin
    /KrutiDev060Wide
    /KrutiDev070
    /KrutiDev070Condensed
    /KrutiDev070Italic
    /KrutiDev070Thin
    /KrutiDev070Wide
    /KrutiDev080
    /KrutiDev080Condensed
    /KrutiDev080Italic
    /KrutiDev080Wide
    /KrutiDev090
    /KrutiDev090Bold
    /KrutiDev090BoldItalic
    /KrutiDev090Condensed
    /KrutiDev090Italic
    /KrutiDev090Thin
    /KrutiDev090Wide
    /KrutiDev100
    /KrutiDev100Bold
    /KrutiDev100BoldItalic
    /KrutiDev100Condensed
    /KrutiDev100Italic
    /KrutiDev100Thin
    /KrutiDev100Wide
    /KrutiDev120
    /KrutiDev120Condensed
    /KrutiDev120Thin
    /KrutiDev120Wide
    /KrutiDev130
    /KrutiDev130Condensed
    /KrutiDev130Thin
    /KrutiDev130Wide
    /KunstlerScript
    /Latha
    /LatinWide
    /LetterGothic
    /LetterGothic-Bold
    /LetterGothic-BoldOblique
    /LetterGothic-BoldSlanted
    /LetterGothicMT
    /LetterGothicMT-Bold
    /LetterGothicMT-BoldOblique
    /LetterGothicMT-Oblique
    /LetterGothic-Slanted
    /LevenimMT
    /LevenimMTBold
    /LilyUPC
    /LilyUPCBold
    /LilyUPCBoldItalic
    /LilyUPCItalic
    /Lithos-Black
    /Lithos-Regular
    /LotusWPBox-Roman
    /LotusWPIcon-Roman
    /LotusWPIntA-Roman
    /LotusWPIntB-Roman
    /LotusWPType-Roman
    /LucidaBright
    /LucidaBright-Demi
    /LucidaBright-DemiItalic
    /LucidaBright-Italic
    /LucidaCalligraphy-Italic
    /LucidaConsole
    /LucidaFax
    /LucidaFax-Demi
    /LucidaFax-DemiItalic
    /LucidaFax-Italic
    /LucidaHandwriting-Italic
    /LucidaSans
    /LucidaSans-Demi
    /LucidaSans-DemiItalic
    /LucidaSans-Italic
    /LucidaSans-Typewriter
    /LucidaSans-TypewriterBold
    /LucidaSans-TypewriterBoldOblique
    /LucidaSans-TypewriterOblique
    /LucidaSansUnicode
    /Lydian
    /Magneto-Bold
    /MaiandraGD-Regular
    /Mangal-Regular
    /Map-Symbols
    /MathA
    /MathB
    /MathC
    /Mathematica1
    /Mathematica1-Bold
    /Mathematica1Mono
    /Mathematica1Mono-Bold
    /Mathematica2
    /Mathematica2-Bold
    /Mathematica2Mono
    /Mathematica2Mono-Bold
    /Mathematica3
    /Mathematica3-Bold
    /Mathematica3Mono
    /Mathematica3Mono-Bold
    /Mathematica4
    /Mathematica4-Bold
    /Mathematica4Mono
    /Mathematica4Mono-Bold
    /Mathematica5
    /Mathematica5-Bold
    /Mathematica5Mono
    /Mathematica5Mono-Bold
    /Mathematica6
    /Mathematica6Bold
    /Mathematica6Mono
    /Mathematica6MonoBold
    /Mathematica7
    /Mathematica7Bold
    /Mathematica7Mono
    /Mathematica7MonoBold
    /MatisseITC-Regular
    /MaturaMTScriptCapitals
    /Mesquite
    /Mezz-Black
    /Mezz-Regular
    /MICR
    /MicrosoftSansSerif
    /MingLiU
    /Minion-BoldCondensed
    /Minion-BoldCondensedItalic
    /Minion-Condensed
    /Minion-CondensedItalic
    /Minion-Ornaments
    /MinionPro-Bold
    /MinionPro-BoldIt
    /MinionPro-It
    /MinionPro-Regular
    /Miriam
    /MiriamFixed
    /MiriamTransparent
    /Mistral
    /Modern-Regular
    /MonotypeCorsiva
    /MonotypeSorts
    /MSAM10
    /MSAM5
    /MSAM6
    /MSAM7
    /MSAM8
    /MSAM9
    /MSBM10
    /MSBM5
    /MSBM6
    /MSBM7
    /MSBM8
    /MSBM9
    /MS-Gothic
    /MSHei
    /MSLineDrawPSMT
    /MS-Mincho
    /MSOutlook
    /MS-PGothic
    /MS-PMincho
    /MSReference1
    /MSReference2
    /MSReferenceSansSerif
    /MSReferenceSansSerif-Bold
    /MSReferenceSansSerif-BoldItalic
    /MSReferenceSansSerif-Italic
    /MSReferenceSerif
    /MSReferenceSerif-Bold
    /MSReferenceSerif-BoldItalic
    /MSReferenceSerif-Italic
    /MSReferenceSpecialty
    /MSSong
    /MS-UIGothic
    /MT-Extra
    /MTExtraTiger
    /MT-Symbol
    /MT-Symbol-Italic
    /MVBoli
    /Myriad-Bold
    /Myriad-BoldItalic
    /Myriad-Italic
    /Myriad-Roman
    /Narkisim
    /NewCenturySchlbk-Bold
    /NewCenturySchlbk-BoldItalic
    /NewCenturySchlbk-Italic
    /NewCenturySchlbk-Roman
    /NewMilleniumSchlbk-BoldItalicSH
    /NewsGothic
    /NewsGothic-Bold
    /NewsGothicBT-Bold
    /NewsGothicBT-BoldItalic
    /NewsGothicBT-Italic
    /NewsGothicBT-Roman
    /NewsGothic-Condensed
    /NewsGothic-Italic
    /NewsGothicMT
    /NewsGothicMT-Bold
    /NewsGothicMT-Italic
    /NiagaraEngraved-Reg
    /NiagaraSolid-Reg
    /NimbusMonL-Bold
    /NimbusMonL-BoldObli
    /NimbusMonL-Regu
    /NimbusMonL-ReguObli
    /NimbusRomNo9L-Medi
    /NimbusRomNo9L-MediItal
    /NimbusRomNo9L-Regu
    /NimbusRomNo9L-ReguItal
    /NimbusSanL-Bold
    /NimbusSanL-BoldCond
    /NimbusSanL-BoldCondItal
    /NimbusSanL-BoldItal
    /NimbusSanL-Regu
    /NimbusSanL-ReguCond
    /NimbusSanL-ReguCondItal
    /NimbusSanL-ReguItal
    /Nimrod
    /Nimrod-Bold
    /Nimrod-BoldItalic
    /Nimrod-Italic
    /NSimSun
    /Nueva-BoldExtended
    /Nueva-BoldExtendedItalic
    /Nueva-Italic
    /Nueva-Roman
    /NuptialScript
    /OCRA
    /OCRA-Alternate
    /OCRAExtended
    /OCRB
    /OCRB-Alternate
    /OfficinaSans-Bold
    /OfficinaSans-BoldItalic
    /OfficinaSans-Book
    /OfficinaSans-BookItalic
    /OfficinaSerif-Bold
    /OfficinaSerif-BoldItalic
    /OfficinaSerif-Book
    /OfficinaSerif-BookItalic
    /OldEnglishTextMT
    /Onyx
    /OnyxBT-Regular
    /OzHandicraftBT-Roman
    /PalaceScriptMT
    /Palatino-Bold
    /Palatino-BoldItalic
    /Palatino-Italic
    /PalatinoLinotype-Bold
    /PalatinoLinotype-BoldItalic
    /PalatinoLinotype-Italic
    /PalatinoLinotype-Roman
    /Palatino-Roman
    /PapyrusPlain
    /Papyrus-Regular
    /Parchment-Regular
    /Parisian
    /ParkAvenue
    /Penumbra-SemiboldFlare
    /Penumbra-SemiboldSans
    /Penumbra-SemiboldSerif
    /PepitaMT
    /Perpetua
    /Perpetua-Bold
    /Perpetua-BoldItalic
    /Perpetua-Italic
    /PerpetuaTitlingMT-Bold
    /PerpetuaTitlingMT-Light
    /PhotinaCasualBlack
    /Playbill
    /PMingLiU
    /Poetica-SuppOrnaments
    /PoorRichard-Regular
    /PopplLaudatio-Italic
    /PopplLaudatio-Medium
    /PopplLaudatio-MediumItalic
    /PopplLaudatio-Regular
    /PrestigeElite
    /Pristina-Regular
    /PTBarnumBT-Regular
    /Raavi
    /RageItalic
    /Ravie
    /RefSpecialty
    /Ribbon131BT-Bold
    /Rockwell
    /Rockwell-Bold
    /Rockwell-BoldItalic
    /Rockwell-Condensed
    /Rockwell-CondensedBold
    /Rockwell-ExtraBold
    /Rockwell-Italic
    /Rockwell-Light
    /Rockwell-LightItalic
    /Rod
    /RodTransparent
    /RunicMT-Condensed
    /Sanvito-Light
    /Sanvito-Roman
    /ScriptC
    /ScriptMTBold
    /SegoeUI
    /SegoeUI-Bold
    /SegoeUI-BoldItalic
    /SegoeUI-Italic
    /Serpentine-BoldOblique
    /ShelleyVolanteBT-Regular
    /ShowcardGothic-Reg
    /Shruti
    /SILDoulosIPA
    /SimHei
    /SimSun
    /SimSun-PUA
    /SnapITC-Regular
    /StandardSymL
    /Stencil
    /StoneSans
    /StoneSans-Bold
    /StoneSans-BoldItalic
    /StoneSans-Italic
    /StoneSans-Semibold
    /StoneSans-SemiboldItalic
    /Stop
    /Swiss721BT-BlackExtended
    /Sylfaen
    /Symbol
    /SymbolMT
    /SymbolTiger
    /SymbolTigerExpert
    /Tahoma
    /Tahoma-Bold
    /Tci1
    /Tci1Bold
    /Tci1BoldItalic
    /Tci1Italic
    /Tci2
    /Tci2Bold
    /Tci2BoldItalic
    /Tci2Italic
    /Tci3
    /Tci3Bold
    /Tci3BoldItalic
    /Tci3Italic
    /Tci4
    /Tci4Bold
    /Tci4BoldItalic
    /Tci4Italic
    /TechnicalItalic
    /TechnicalPlain
    /Tekton
    /Tekton-Bold
    /TektonMM
    /Tempo-HeavyCondensed
    /Tempo-HeavyCondensedItalic
    /TempusSansITC
    /Tiger
    /TigerExpert
    /Times-Bold
    /Times-BoldItalic
    /Times-BoldItalicOsF
    /Times-BoldSC
    /Times-ExtraBold
    /Times-Italic
    /Times-ItalicOsF
    /TimesNewRomanMT-ExtraBold
    /TimesNewRomanPS-BoldItalicMT
    /TimesNewRomanPS-BoldMT
    /TimesNewRomanPS-ItalicMT
    /TimesNewRomanPSMT
    /Times-Roman
    /Times-RomanSC
    /Trajan-Bold
    /Trebuchet-BoldItalic
    /TrebuchetMS
    /TrebuchetMS-Bold
    /TrebuchetMS-Italic
    /Tunga-Regular
    /TwCenMT-Bold
    /TwCenMT-BoldItalic
    /TwCenMT-Condensed
    /TwCenMT-CondensedBold
    /TwCenMT-CondensedExtraBold
    /TwCenMT-CondensedMedium
    /TwCenMT-Italic
    /TwCenMT-Regular
    /Univers-Bold
    /Univers-BoldItalic
    /UniversCondensed-Bold
    /UniversCondensed-BoldItalic
    /UniversCondensed-Medium
    /UniversCondensed-MediumItalic
    /Univers-Medium
    /Univers-MediumItalic
    /URWBookmanL-DemiBold
    /URWBookmanL-DemiBoldItal
    /URWBookmanL-Ligh
    /URWBookmanL-LighItal
    /URWChanceryL-MediItal
    /URWGothicL-Book
    /URWGothicL-BookObli
    /URWGothicL-Demi
    /URWGothicL-DemiObli
    /URWPalladioL-Bold
    /URWPalladioL-BoldItal
    /URWPalladioL-Ital
    /URWPalladioL-Roma
    /USPSBarCode
    /VAGRounded-Black
    /VAGRounded-Bold
    /VAGRounded-Light
    /VAGRounded-Thin
    /Verdana
    /Verdana-Bold
    /Verdana-BoldItalic
    /Verdana-Italic
    /VerdanaRef
    /VinerHandITC
    /Viva-BoldExtraExtended
    /Vivaldii
    /Viva-LightCondensed
    /Viva-Regular
    /VladimirScript
    /Vrinda
    /Webdings
    /Westminster
    /Willow
    /Wingdings2
    /Wingdings3
    /Wingdings-Regular
    /WNCYB10
    /WNCYI10
    /WNCYR10
    /WNCYSC10
    /WNCYSS10
    /WoodtypeOrnaments-One
    /WoodtypeOrnaments-Two
    /WP-ArabicScriptSihafa
    /WP-ArabicSihafa
    /WP-BoxDrawing
    /WP-CyrillicA
    /WP-CyrillicB
    /WP-GreekCentury
    /WP-GreekCourier
    /WP-GreekHelve
    /WP-HebrewDavid
    /WP-IconicSymbolsA
    /WP-IconicSymbolsB
    /WP-Japanese
    /WP-MathA
    /WP-MathB
    /WP-MathExtendedA
    /WP-MathExtendedB
    /WP-MultinationalAHelve
    /WP-MultinationalARoman
    /WP-MultinationalBCourier
    /WP-MultinationalBHelve
    /WP-MultinationalBRoman
    /WP-MultinationalCourier
    /WP-Phonetic
    /WPTypographicSymbols
    /XYATIP10
    /XYBSQL10
    /XYBTIP10
    /XYCIRC10
    /XYCMAT10
    /XYCMBT10
    /XYDASH10
    /XYEUAT10
    /XYEUBT10
    /ZapfChancery-MediumItalic
    /ZapfDingbats
    /ZapfHumanist601BT-Bold
    /ZapfHumanist601BT-BoldItalic
    /ZapfHumanist601BT-Demi
    /ZapfHumanist601BT-DemiItalic
    /ZapfHumanist601BT-Italic
    /ZapfHumanist601BT-Roman
    /ZWAdobeF
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 150
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 2.00333
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 150
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 2.00333
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 600
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.00167
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e55464e1a65876863768467e5770b548c62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc666e901a554652d965874ef6768467e5770b548c52175370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata pogodnih za pouzdani prikaz i ispis poslovnih dokumenata koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA (Utilizzare queste impostazioni per creare documenti Adobe PDF adatti per visualizzare e stampare documenti aziendali in modo affidabile. I documenti PDF creati possono essere aperti con Acrobat e Adobe Reader 5.0 e versioni successive.)
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020be44c988b2c8c2a40020bb38c11cb97c0020c548c815c801c73cb85c0020bcf4ace00020c778c1c4d558b2940020b3700020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken waarmee zakelijke documenten betrouwbaar kunnen worden weergegeven en afgedrukt. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents suitable for reliable viewing and printing of business documents.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [600 600]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


