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DESCRIPCION
Mecanismo de alineacion de un dispositivo de escaneo de una impresora 3d
CAMPO DE LA INVENCION

El campo técnico se relaciona con una impresora tridimensional (3D) y mas en particular con un mecanismo de
alineacion de un dispositivo de escaneo de una impresora 3D.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La impresion 3D es una tecnologia de formacién rapida (también conocida como Fabricacion rapida, AM por sus
siglas en inglés, o Formacion de capas). En una realizacion de la tecnologia de impresién 3D, un material contenido
en un tubo se escurre uniformemente fuera del tubo y se acumula en una forma fisica 3D de acuerdo con una
instruccién de un programa de software grafico computacional. Para formar un modelo 3D rapido, se proporciona un
dispositivo de escaneo 3D destinado a la obtencion de datos de espacio 3D de un objeto, y luego estos datos son
leidos para construir el objeto de impresion 3D de acuerdo con la instruccion del programa de software gréfico
computacional.

Ademas, es posible agregar e instalar un dispositivo de escaneo 3D desmontable a la impresora 3D. Dicha
configuracién constituye una solucion orientada a la reduccion del volumen total de las impresoras 3D actuales. Este
dispositivo de escaneo 3D incluye un médulo de rotacién de carga y uno impulsor, en el que un objeto a escanear se
coloca en el madulo de rotacion de carga. Este Ultimo se engancha con el médulo impulsor por medio de un conjunto
de engranajes y es impulsado a rotar. Por lo tanto, el médulo de rotacion de carga puede extraerse para facilitar el
proceso de impresion cuando la funcion de escaneo no se utiliza. Sin embargo, el médulo de rotacion de carga se
combina de manera selectiva con el médulo impulsor, de modo tal que si el médulo de rotacién de carga y el médulo
impulsor no estan firmemente posicionados uno con respecto al otro, entonces el conjunto del engranaje se
deteriorara y se dafara con facilidad, afectando el funcionamiento posterior. Por lo tanto, para esta descripcién, es
un asunto principal posicionar firmemente el asiento del engranaje y el médulo impulsor del mddulo de rotacién de
carga. El documento US 2014/0271964A1 describe sistemas y procedimientos para el escaneo e impresion
tridimensional (3D) o prototipado rapido (RP por sus siglas en inglés). Se describen los sistemas de escaneo e
impresion 3D y los procedimientos para crear una réplica 3D de un objeto 3D en una superficie de construccion. Los
movimientos y/o controles del sistema se basan generalmente en coordinadas polares relacionadas con un centro
de una superficie de construccion. En general, los componentes del sistema pueden incluir: (1) una superficie de
construccién que pueda girar; (2) un extrusor de materiales posicionado sobre la superficie de construccion; (3) un
elemento de calentamiento para derretir los materiales a medida que pasan por el extrusor; (4) un sistema de
posicionamiento de extrusor acoplado al extrusor y configurado para mover el extrusor sobre la superficie de
construccion en base a las coordinadas polares en relacion con el centro de la superficie de construccion; y (5) un
sistema de escaneo 6ptico para escanear un objeto 3D a fin de obtener una pluralidad de imagenes bidimensionales
(2D) del objeto 3D.

En vista de los problemas antes mencionados de la técnica anterior, el inventor de esta descripcién, basdndose en
afios de experiencia en la industria, realizd investigaciones y experimentos exhaustivos y finalmente inventé un
mecanismo de alineacion innovador para un dispositivo de escaneo de una impresora 3D con el objetivo de superar
los problemas de la técnica anterior.

RESUMEN DE LA INVENCION

Por lo tanto, es un objetivo principal de esta descripcion proporcionar un mecanismo de alineacion de un dispositivo
de escaneo de una impresora 3D, en el que un engranaje impulsor puede engancharse con un engranaje de
enganche de manera precisa, de modo tal que el médulo impulsor de escaneo pueda impulsar al médulo de carga
de escaneo a rotar.

Este objetivo principal se obtiene con un sistema de acuerdo con la reivindicacion 1 o un sistema de acuerdo con la
reivindicacion 7. En el sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, el mecanismo de alineacion del dispositivo de
escaneo de una impresora 3D incluye un cuerpo, un modulo impulsor de escaneo y un modulo de carga de escaneo.
El médulo impulsor de escaneo es instalado en el cuerpo e incluye una base y un motor instalados en la base. El
motor incluye un engranaje impulsor en el que cada uno de sus engranajes presenta una esquina redondeada. El
moédulo de carga de escaneo se instala en el cuerpo e incluye una plataforma de carga, una plataforma giratoria
combinada con la plataforma de carga y un engranaje de enganche conectado con la plataforma giratoria. La
plataforma de carga presenta una muesca en un lateral y el engranaje de enganche se expone desde dicha muesca.
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En este sistema, el engranaje impulsor del médulo impulsor de escaneo y el engranaje de enganche del médulo de
carga de escaneo pueden engranarse de manera precisa entre si a través de la primera esquina redondeada, de
modo tal que el engranaje impulsor puede engancharse con el engranaje de enganche de manera precisa para
impulsar el médulo impulsor de escaneo para que rote la plataforma giratoria del médulo de carga de escaneo. En
este sistema, el médulo de carga se combina de manera desmontable con el médulo impulsor de escaneo a fin de
formar el dispositivo de escaneo.

En el sistema de acuerdo con la reivindicacién 7, el mecanismo de alineacion del dispositivo de escaneo de una
impresora 3D incluye un cuerpo, un moédulo impulsor de escaneo y un médulo de carga de escaneo. El médulo
impulsor de escaneo es instalado en el cuerpo e incluye una base y un motor instalado en esta Ultima. La base
incluye una pluralidad de primeras porciones de posicionamiento que se forman alli, mientras que el motor presenta
un engranaje impulsor. El médulo de carga de escaneo se instala en el cuerpo e incluye una plataforma de carga,
una plataforma giratoria combinada con la plataforma de carga, y un engranaje de enganche conectado con la
plataforma giratoria. La plataforma de carga presenta una muesca en un lateral, desde donde se expone el
engranaje de enganche. Por otro lado, la plataforma de carga presenta una pluralidad de segundas porciones de
posicionamiento que se forman alli y se configura de modo tal que corresponde respectivamente a las primeras
porciones de posicionamiento. En este sistema, el engranaje impulsor del médulo impulsor de escaneo y el
engranaje de enganche del mdédulo de carga de escaneo son guiados por la primera y la segunda porcion de
posicionamiento de modo tal que el engranaje impulsor se engancha de manera precisa con el engranaje de
enganche y el médulo impulsor de escaneo impulsa la rotacion del médulo de carga de escaneo. En este sistema, el
mobdulo de carga se combina de manera desmontable con el mddulo impulsor de escaneo a fin de formar el
dispositivo de escaneo.

En comparacion con la técnica anterior, el dispositivo de escaneo de una impresora 3D de esta descripcion incluye
el mddulo impulsor de escaneo y el modulo de carga de escaneo. El médulo impulsor de escaneo presenta un
engranaje impulsor y el médulo de carga de escaneo se expone desde el engranaje de enganche. Ademas, el
disefio del engranaje impulsor y el engranaje de enganche permite que el primero se enganche con el otro de
manera precisa a través de la esquina redondeada y la porcién de posicionamiento, de modo tal que el médulo
impulsor puede impulsar la plataforma giratoria del médulo de carga de escaneo para que rote. Por lo tanto, a fin de
mejorar la conveniencia y practicidad, el dispositivo de escaneo puede engranarse para la transmision.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La FIG. 1 es una vista esquematica de la extraccion de un modulo de carga de escaneo de una impresora 3D de
esta descripcion;

la FIG. 2 es una vista esquematica de la alineaciébn de un engranaje impulsor de una impresora 3D de este
descripcion;

la FIG. 3 es una vista en perspectiva de una impresora 3D de esta descripcion;

la FIG. 4 es una vista esquemética parcial de un médulo de carga de escaneo y un mddulo impulsor de escaneo
combinados entre si de acuerdo con esta descripcion;

la FIG. 5 es una vista esquematica de la impulsién de un dispositivo de escaneo de una impresora 3D de esta
descripcion;

la FIG. 6 es una vista en perspectiva de un dispositivo de escaneo de una impresora 3D de acuerdo con una
segunda realizacion ejemplar descrita;

la FIG. 7 es una vista esquematica de la extraccion de un médulo de carga de escaneo de una impresora 3D de esta
descripcion;

la FIG. 8 es una vista esquematica de la alineacion de un dispositivo de escaneo de una impresora 3D de esta
descripcion;

la FIG. 9 es una vista plana esquematica de un dispositivo de escaneo alineado de una impresora 3D de esta
descripcion;

y la FIG. 10 es una vista esquematica de un médulo de carga de escaneo de una impresora 3D impulsada por un
modulo impulsor de escaneo de esta descripcion.
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DESCRIPCION DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

Los contenidos técnicos de esta descripcion resultaran aparentes para la descripcion detallada de las realizaciones
preferidas acompafiadas por la ilustracién de los dibujos relacionados a continuacion.

Con referencia a las FIG. 1 a 4 para una vista esquematica para retirar un médulo de carga de escaneo de una
impresora 3D, una vista esquematica de la alineaciéon de un engranaje impulsor, una vista en perspectiva de un
dispositivo de escaneo y una vista parcial esquematica del dispositivo de escaneo respectivamente de acuerdo con
esta descripcion, la impresora 3D 1 comprende un cuerpo 10, un médulo impulsor de escaneo 20 y un mdédulo de
carga de escaneo 30, en el que estos dos ultimos médulos 20 y 30 son instalados en el cuerpo 10 y el moédulo de
carga de escaneo se combina de manera desmontable con el médulo impulsor de escaneo 20 a fin de formar un
dispositivo de escaneo.

En esta realizacion ejemplar, la impresora 3D 1 ademéas comprende una plataforma de impresion 40 y un moédulo de
impresion 50. Luego de que un objeto es colocado en el dispositivo de escaneo (incluyendo el médulo impulsor de
escaneo 20 y el de carga de escaneo 30) y los datos espaciales 3D del objeto han sido obtenidos e ingresados en el
programa de software grafico computacional, se ingresa una instruccion para controlar la plataforma de impresion 40
y el moédulo de impresidn 50 a fin de ejecutar un trabajo de impresioén. La plataforma de impresién 40 y el médulo de
impresion 50 se instalan en el cuerpo 10 y la plataforma de impresién 40 incluye una placa portadora de impresion
41. Ademas, el modulo de impresion 50 es puede moverse en el cuerpo 10 y con respecto a la placa portadora de
impresion 41.

El médulo impulsor de escaneo 20 se instala en el cuerpo 10 sin interferir con el movimiento de la placa portadora de
impresion 41. Luego de que el médulo de carga de escaneo 30 y el médulo impulsor de escaneo 20 estén
posicionados uno respecto del otro, el primero 30 es impulsado por el segundo 20 para que se produzca la rotacion.
A continuacion se describen especificamente la estructura de posicionamiento del médulo impulsor de escaneo 20 y
el modulo de carga de escaneo 30.

En esta realizacion ejemplar, el médulo impulsor de escaneo 20 comprende una base 21 y un motor 22 instalado en
la base 21. Ademas, el motor 22 presenta un engranaje impulsor 221. Cada engranaje del engranaje impulsor 221
presenta una primera esquina redondeada 220. Ademas, el médulo de carga de escaneo 30 comprende una
plataforma de carga 31, una plataforma giratoria 32 combinada con la plataforma de carga 31 y un engranaje de
enganche 33 conectado con la plataforma giratoria 32. Un lado de la plataforma de carga 31 presenta una muescay
el engranaje de enganche 33 se expone desde la muesca 310. Preferiblemente, cada engranaje del engranaje de
enganche 33 presenta una segunda esquina redondeada 330. Por lo tanto, un engranaje impulsor 221 del médulo
impulsor de escaneo 20 y el engranaje de enganche 33 del médulo de carga de escaneo 30 son guiados por las
primeras esquinas redondeadas 220 (y preferiblemente con las segundas esquinas redondeadas 330) y engranan
entre si. Por lo tanto, el engranaje impulsor 221 engrana de manera precisa con el de enganche 33 de modo tal que
el médulo impulsor de escaneo 20 impulsa la plataforma giratoria 32 del moédulo de carga de escaneo 30 para que
rote.

Cabe sefalar que el médulo impulsor de escaneo 20 ademas comprende un sensor 23 instalado en la base 21 y un
brazo elastico de blogueo 311 expuesto desde el lado inferior de la plataforma de carga 31 para bloquear el sensor
23. Por lo tanto, el sensor 23 y el brazo elastico de bloqueo 311 pueden utilizarse para determinar si la plataforma de
carga 31 ha rotado una vuelta con respecto a la base 21. En la realizaciéon ejemplar, como se muestra en la FIG. 2,
cada engranaje del engranaje impulsor 221 tiene una primera esquina redondeada 220 y cada engranaje del
engranaje de enganche 33 tiene una segunda esquina redondeada 330. Por ejemplo, la primera esquina
redondeada 220 del engranaje impulsor 221 se extiende desde una superficie de extremo 220 de cada engranaje
hacia una punta de diente 223 de cada engranaje. De manera similar, la segunda esquina redondeada 330 también
se extiende desde una superficie de extremo 222 de cada engranaje hacia una punta de diente 332 de cada
engranaje. Cuando el engranaje impulsor 221 y el de enganche 33 engranan, el engranaje impulsor 221 y el de
enganche 33 son guiados por las esquinas redondeadas 220, 330 y engranan entre si de manera segura. Por lo
tanto, el médulo impulsor de escaneo 20 y el médulo de carga de escaneo 30 pueden alinearse de manera precisa
para facilitar la operacion.

En la realizaciéon ejemplar de esta descripcion, cabe sefialar que la base 21 del médulo impulsor de escaneo 20
presenta una pluralidad de miembros de encastre 211 y el médulo de carga de escaneo 30 cuenta con una
pluralidad de estructuras de encastre correspondientes 36. Luego de que el médulo impulsor de escaneo 20 y el
moédulo de carga de escaneo 30 estan alineados de manera precisa entre si, el modulo de carga de escaneo 30 es
encastrado con los miembros de encastre 211 a través de las estructuras de encastre 36 y queda combinado de
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manera estable con la base 21 del médulo impulsor de escaneo 20. Ademas, el médulo de carga de escaneo 30
también presenta un boton a presion 37. Cuando es necesario extraer el médulo de carga de escaneo 30, se
presiona el botén de presion 37 del médulo de carga de escaneo 30, de modo tal que las estructuras de encastre 36
se separan de los miembros de encastre 211 y el médulo de carga de escaneo 30 puede ser extraido del médulo
impulsor de escaneo 20.

Con referencia a la FIG. 5 para una vista esquematica de la impulsién del médulo de escaneo de esta descripcion, el
moédulo de carga de escaneo 30 de una realizacion ejemplar ademas comprende un conjunto de engranajes de
reduccion 34 conectado al engranaje de enganche 33 y un engranaje rotatorio 35 conectado al conjunto de
engranajes de reduccion 34. El engranaje rotatorio 35 se instala en el lado inferior de la plataforma giratoria 32. Por
lo tanto, el engranaje impulsor 221 puede engancharse para impulsar el engranaje de enganche 33 y este Ultimo 33
impulsa el conjunto de engranajes de reducciéon 34. Ademas, el conjunto de engranajes de reducciéon 34 se
engancha con el engranaje rotatorio 35 para impulsar la plataforma giratoria 32 de modo tal que la plataforma
giratoria 32 del mddulo de carga de escaneo 30 sea impulsado a rotar por el médulo impulsor de escaneo 20.

Con referencia a las FIG. 6 y 9 para una vista en perspectiva de un dispositivo de escaneo, una vista esquematica
de la extraccion de un modulo de carga de escaneo, una vista esquematica de la alineacion del dispositivo de
escaneo y una vista plana esquematica de un dispositivo de escaneo alineado de acuerdo con una segunda
realizacién ejemplar de esta descripcion, una impresora 3D 1 comprende un cuerpo 10a, un moédulo impulsor de
escaneo 20a, y un modulo de carga de escaneo 30a. Estos dos ultimos 20a y 30a estan combinados de manera
desmontable con el médulo impulsor de escaneo 20a de modo tal que el dispositivo de escaneo se forma en el
cuerpo 10a.

En esta realizacion ejemplar, el médulo impulsor de escaneo 20a comprende una base 21a y un motor 22a instalado
en la base 21a. Ademas, el motor 22 presenta un engranaje impulsor 221a. El modulo de carga de escaneo 30a
incluye una plataforma de carga 31a, una plataforma giratoria 32a combinada con la plataforma de carga 31a y un
engranaje de enganche 33a. Ademas, un lado de la plataforma de carga 31a presenta una muesca 310a y el
engranaje de enganche 33a se expone desde la muesca 310. Como se muestra en la FIG. 7, la diferencia entre esta
realizacién y la anterior yace en el hecho de que la base 21a presenta una pluralidad de primeras porciones de
posicionamiento 211a (preferiblemente tres 0 méas porciones 211a) alli formadas y la plataforma de carga 31a cuenta
con una pluralidad de segundas porciones de posicionamiento 311a (preferiblemente tres o méas porciones 311a) alli
formadas y configuradas para corresponder respectivamente a las primeras porciones de posicionamiento 211a. En
este sistema, el engranaje impulsor del mddulo impulsor de escaneo y el engranaje de enganche del médulo de
carga de escaneo son guiados por la primera y la segunda porcién de posicionamiento de modo tal que el engranaje
impulsor se engancha de manera precisa con el engranaje de enganche y el médulo impulsor de escaneo impulsa la
rotacion del mddulo de carga de escaneo. Especificamente, las primeras porciones de posicionamiento 21la se
separan con un intervalo entre ellas y estan dispuestas en la misma placa de la base 21a, y las segundas porciones
de posicionamiento 311a se configuran para corresponder a las primeras porciones de posicionamiento 21la y
quedar dispuestas en la misma placa de la plataforma de carga 31a.

En una realizacion de esta descripcion, cada una de las primeras porciones de posicionamiento 211a incluye una
ranura de posicionamiento 2111a y cada una de las segundas porciones de posicionamiento 311a incluye un
miembro de posicionamiento 3111a, y este Ultimo 3111a rota hacia dentro de la ranura de posicionamiento 2111a de
modo tal que la base 21a y la plataforma de carga 31a se posicionan una con respecto a la otra. Sin embargo, el
modo de implementacién de la primera y la segunda porcion de posicionamiento 211 y 311a no se limita solo a la
configuracién antes mencionada, sino que puede utilizarse cualquier estructura capaz de posicionar ambas
porciones. En las aplicaciones précticas, la primera porcién de posicionamiento 221a puede ser un miembro de
posicionamiento y la segunda porcion de posicionamiento 311a puede ser una ranura de posicionamiento.

Preferiblemente, cada primera porcion de posicionamiento 21la ademas incluye un hueco de enchufe 2112a
formado en un lateral de la ranura de posicionamiento 2111a y cada segunda porcién de posicionamiento 311la
ademas incluye un perno 3112a dispuesto en un lateral del miembro de posicionamiento 3111a y el perno 3112a se
inserta en el hueco de enchufe 2112a a fin de lograr el posicionamiento.

Ademas, algunas de las primeras porciones de posicionamiento 211a adicionalmente incluyen un orificio de
enganche 2113a formado en un lateral de la ranura de posicionamiento 2111a y algunas de las segundas porciones
de posicionamiento 31la ademas incluyen una protuberancia 3113a formada en un lateral del miembro de
posicionamiento 3111a y dicha protuberancia 3113a encastra en el orificio de enganche 2113a a fin de lograr el
posicionamiento. Por lo tanto, la base 21a y la plataforma de carga 31a quedan posicionadas y combinadas entre si
de manera mas precisa.
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Con referencia a la FIG. 10 para una vista esquematica de una segunda realizacién ejemplar de un médulo impulsor
de escaneo impulsado por un médulo de carga de escaneo de esta descripcién, el médulo de carga de escaneo 30a
ademas comprende un engranaje rotatorio 33a instalado en la lado inferior de la plataforma giratoria 32a. El
engranaje impulsor 221a se engancha con el engranaje de enganche 33a y el engranaje de enganche 33a se
engancha con el engranaje rotatorio 33a para impulsar la plataforma giratoria 32a. Por lo tanto, la plataforma
giratoria 32 del modulo de carga de escaneo 30a es impulsada por el motor 22a del médulo impulsor de escaneo
20a para que rote.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema que incluye una impresora 3D, un dispositivo de escaneo de una impresora 3D y un
mecanismo de alineacién que comprende:

un cuerpo (10);

un modulo impulsor de escaneo (20) instalado en el cuerpo (10) que incluye una base (21) y un motor (22)
instalados en la base (21); y el motor (22) presenta un engranaje impulsor (221) y cada engranaje del engranaje
impulsor (221) presenta una primera esquina redondeada (220); y

un moédulo de escaneo (30) que se instala en el cuerpo (10) e incluye una plataforma de carga (31), una plataforma
giratoria (32) combinada con la plataforma de carga (31), un engranaje de enganche (33) acoplado con la plataforma
giratoria (32), y un lado de la plataforma de carga (31) presenta una muesca (310), y el engranaje de enganche (33)
es expuesto desde dicha muesca (310); en el que el engranaje impulsor (221) del modulo impulsor de escaneo (20)
y el engranaje de enganche (33) del mddulo de carga de escaneo (30) se proporcionan para enganchar el engranaje
impulsor (221) de manera precisa con el engranaje de enganche (33) a través de las primeras esquinas
redondeadas (220) de modo tal que el médulo impulsor de escaneo (20) impulse la plataforma giratoria (32) del
mobdulo de carga de escaneo (30) para que rote, en el que el médulo de carga de escaneo (30) se combina de
manera desmontable con el médulo impulsor de escaneo (20) a fin de formar el dispositivo de escaneo.

2. El sistema, segun la reivindicacion 1, en el que la primera esquina redondeada (220) se extiende
desde cada punta de diente (223) hacia el lado superior de cada engranaje.

3. El sistema, segun la reivindicacion 1 o 2, en el que el mddulo de carga de escaneo (30) ademas
comprende un conjunto de engranajes de reduccién (34) conectado al engranaje de enganche (33) y un engranaje
rotatorio (35) conectado con el conjunto de engranaje de reduccién (34), asi como también un engranaje rotatorio
(35) instalado en el lado inferior de la plataforma giratoria (32).

4. El sistema, segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en el que el moédulo impulsor de escaneo
(20) ademas comprende un sensor (23) instalado en la base (21) y un brazo elastico de bloqueo (311) expuesto
desde el lado inferior de la plataforma de carga (31) para bloquear el sensor (23).

5. El sistema, segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en el que cada engranaje del engranaje de
enganche (33) presenta una segunda esquina redondeada (330) que corresponde al engranaje impulsor (221).

6. El sistema, segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en el que la base (21) del médulo impulsor
de escaneo (20) presenta una pluralidad de miembros de encastre (211) y la plataforma de carga (31) del médulo de
carga de escaneo (30) cuenta con una pluralidad de estructuras de encastre (36) que corresponden a la plataforma
de carga (31), y el médulo de carga de escaneo (30) encastra con los miembros de encastre (211) por medio de las
estructuras de encastre (36) y queda combinado de manera estable con la base (21) del médulo de escaneo (20).

7. Un sistema que incluye una impresora 3D, un dispositivo de escaneo de una impresora 3D y un
mecanismo de alineacion que comprende:

un cuerpo (10);

un moddulo impulsor de escaneo (20) instalado en el cuerpo (10) que incluye una base (21) y un motor (22)
instalados en la base (21); en el que esta Ultima (21) incluye una pluralidad de primeras porciones de
posicionamiento (221a) que se forman alli y el motor (22) presenta un engranaje impulsor (221); y

El médulo de carga de escaneo se instala en el cuerpo e incluye una plataforma de carga, una plataforma giratoria
combinada con la plataforma de carga, y un engranaje de enganche conectado con la plataforma giratoria. La
plataforma de carga presenta una muesca en un lateral, desde donde se expone el engranaje de enganche. Por otro
lado, la plataforma de carga presenta una pluralidad de segundas porciones de posicionamiento que se forman alli y
se configura de modo tal que corresponde respectivamente a las primeras porciones de posicionamiento.

en el que el engranaje impulsor (221) del médulo impulsor de escaneo (20) y el engranaje de enganche (33) del
moédulo de carga de escaneo (30) son guiados por las primeras y segundas porciones de posicionamiento (211a y
311a) de modo tal que el engranaje impulsor (221) se engancha de manera precisa con el engranaje de enganche
(33) y el médulo impulsor de escaneo (20) impulsa la rotacion de la plataforma giratoria (32) del médulo de carga de
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escaneo (30).

en el que el mddulo de carga de escaneo (30) se combina de manera desmontable con el médulo impulsor de
escaneo (20) a fin de formar el dispositivo de escaneo.

8. El sistema, segln la reivindicacion 7, en el que cada una de las primeras porciones de
posicionamiento (211a) incluye una ranura de posicionamiento (2111a) y cada una de las segundas porciones de
posicionamiento (311a) incluye un miembro de posicionamiento (3111a), y este Ultimo (3111a) rota hacia dentro de
la ranura de posicionamiento (2111a) a de modo tal que la base (21) y la plataforma de carga (31) se posicionan una
con respecto a la otra.

9. El sistema, segln la reivindicacion 8, en el que la primera porcién de posicionamiento (211a) a
ademas incluye un hueco de enchufe (2112a) formado en un lateral de la ranura de posicionamiento (2111a) y cada
segunda porcién de posicionamiento (311a) ademas incluye un perno (3112a) dispuesto en un lateral del miembro
de posicionamiento (3111a) y el perno (3112a) se inserta en el hueco de enchufe (2112a) a fin de lograr el
posicionamiento.

10. El sistema, segun la reivindicacibn 8 o 9, en el que algunas de las primeras porciones de
posicionamiento (211a) ademas incluyen un orificio de enganche (2113a) formado en un lateral de la ranura de
posicionamiento (2111a) y algunas de las segundas porciones de posicionamiento (311a) ademas incluyen una
protuberancia (3113a) formada en un lateral del miembro de posicionamiento (3111a) y dicha protuberancia (3113a)
encastra en el orificio de enganche (2113a) a fin de lograr el posicionamiento.

11. El sistema, segun las reivindicaciones 7 a 10, en el que las primeras porciones de posicionamiento
(211a) se separan con un intervalo entre ellas y estan dispuestas en la misma placa de la base (21), y las segundas
porciones de posicionamiento (311a) se configuran para corresponder a las primeras porciones de posicionamiento
(211a) y quedar dispuestas en la misma placa de la plataforma de carga (31).
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