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INTRODUCCION

Los problemas a la columna son causadas por acciones que realizamos todos los dias o
simplemente porque nacimos con algun defecto en la columna, en muchos casos los
problemas asociados a la columna se desarrollan por malas costumbres que tenemos
al desarrollar diferentes actividades, cuando una persona es joven no siente las
consecuencias pero cuando ya entran a una edad adulta es cuando estos problemas
asociados a la columna se manifiestan de manera dolorosa y muy dolorosa en casos
mas graves.

Este proyecto tiene como finalidad el poder contribuir en la salud de las personas que lo
utilicen, ya que combinara cinco (05) métodos de la medicina tradicional china como la
Quiropraxia (contribuye a la correcta alineacion de columna vertebral para aliviar varios
dolores), la moxibustion (contribuye a la recuperacion de la energia a través del calor
emitido por los rayos infrarrojos lejanos), la musicoterapia (contribuye al estado de
relajacién mental de la persona), los masajes (contribuye al estado de relajacion corporal
de la persona) y la acupresion (realiza una presion sobre algun punto en especifico de la

columna para aliviar algun dolor en especial).



RESUMEN

En el presente proyecto se plantea un disefio de un sistema capaz de mejorar la salud
de las personas, de prevenir y detectar enfermedades, enfocAndonos en el tratamiento
de la columna vertebral.

El proyecto esta estructurado de la siguiente manera:

En el capitulo I: Se analiza la problematica y se define los objetivos a los que se desea
llegar con el desarrollo de este proyecto.

En el capitulo 1I: Se desarrolla el disefio del proyecto, donde se analiza la importancia de
la columna vertebral, se analiza y disefia secuencias, modalidades y niveles de
intensidad, se analiza las propiedades de la medicina tradicional china que tendra
proyecto. Se disefiara el prototipo, el control de la musicoterapia, se disefiara el PCB y
la programacion tanto del Arduino como del Android. Finalmente, se presenta las

conclusiones y algunas recomendaciones para poder mejorar el proyecto desarrollado.



Vi

ABSTRACT

The project proposes a design of a system capable of improving the health of people, to
prevent and detect diseases, focusing on the treatment of the spine dorsal.

The project is structured as follows:

In Chapter I: It analyzes the problem and defines the objectives to which it is desired to
reach the development of this project.

In Chapter II: The design of the project is developed, where the importance of the spine
is analyzed, is analyzed and designs sequences, modalities and levels of intensity,
discusses the properties of traditional Chinese medicine that has project. The prototype
is designed, the control of the music, PCB is designed and the programming of both
Arduino and Android. Finally, the conclusions are presented and some recommendations
to improve the project developed.
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CAPITULO I:
REALIDAD PROBLEMATICA



1.1 DESCRIPCION DE LA REALIDAD PROBLEMATICA

Las desviaciones de columna son muy comunes actualmente en los nifios que estudian
guienes presentan todo el sistema musculo esquelético muy delicado, sin embargo, estos
problemas no son muy notorios en la infancia, pero con el paso del tiempo, se van a
comenzar a ver las dificultades que si no son tratadas a tiempo pueden desencadenar
en mayores alteraciones.

Todos tenemos algunas curvas hacia adelante o hacia atras en la columna. Normalmente
a nivel de la espalda tenemos una curva llamada cifosis y, luego a nivel de la cintura
hacia adelante una curva llamada lordosis, la cual es mas pronunciada en mujeres que
en varones. El aumento anormal de estas curvas se denomina hipercifosis e hiperlordosis
respectivamente ademas existe una tercera desviacion hacia los costados que se llama

escoliosis.

» La hipercifosis mas conocida como joroba, es cuando la cabeza se inclina hacia
adelante quedando en la espalda, a manera de bulto, la columna doblada.

» La hiperlordosis, es cuando la parte de la cintura se arquea hacia adelante, motivando
gue las caderas se vean mas pronunciadas hacia atras, se origina o se acentia en las
mujeres al usar zapatos de taco muy alto.

» La escoliosis, es cuando la columna vertebral vista de frente o de espalda, presenta
una anormal forma de “S”, en esta desviacién se modifican las curvas fisiologicas y se

produce una rotacion de las vértebras.

Cualquiera de las tres desviaciones de la columna se origina a temprana edad, con malas
posturas para escribir, comer, para ver television, sentarse, incluso actualmente debido

al exceso de peso que los nifios cargan en su mochila al asistir a su colegio.



Figura 1: Curvas de la columna vertebral

Scoliosis Kyphosis Lordosis

Fuente:https://classconnection.s3.amazonaws.com/254/flashcards/1411254/jpg/im_mar
ieblabmanualfigl0-11_curvaturedefects1365543744535.jpg

Otros problemas que también se generan en la columna vertebral son la hernia lumbar,

picos loro, estenosis, ciatica, lumbalgia o lumbago, osteomielitis, hernia discal, etc.



1.2 DEFINICION DEL PROBLEMA

Diseflar un Termo-Masajeador para mejorar la salud, enfocando el tratamiento en la

columna vertebral de las personas a partir de la nifiez en adelante.

1.3 OBJETIVO DEL PROYECTO

1.3.1 OBJETIVO PRINCIPAL

> Disenfar el prototipo del Termo-Masajeador para mejorar la salud, prevenir y
detectar enfermedades, enfocando el tratamiento en la columna vertebral de

las personas a partir de la nifiez en adelante.

1.3.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

» Analizar y disefar las secuencias, modalidades e intensidades que beneficien
a la salud.

» Combinar cinco (05) métodos de la medicina tradicional china.

> Disefar un sistema capaz de generar calor a través de los Rayos Infrarrojos
lejanos.

» Desarrollar el software para el Arduino.

» Desarrollar una aplicacion para Android.



CAPITULO II:
DESARROLLO DEL PROYECTO



2.1 DESCRIPCION Y DESARROLLO DEL PROCESO A
DESARROLLAR.

La mayoria de las enfermedades son generadas por posturas inadecuadas que se
adquieren a lo largo de la vida. Cuando se presenta una desviacion de la columna, se
comienza a dar compresion de los nervios, lo cual dificulta la llegada de la informacion al

cerebro y viseras.

Figura 2: Conexion del cerebro con todo nuestro cuerpo

Fuente: http://besthqwallpapers.com/es/3d-gr%eC3%Alficos/3d-persona-el-cerebro-la-

columna-vertebral-de-la-ciencia-14222

A continuacion, en la siguiente tabla se describe un resumen de la columna, con los
efectos y sintomas de cada hueso que la conforma, luego analizaremos las secuencias
para los tratamientos adecuados, con una breve descripcion acerca de las cinco
propiedades de la medicina tradicional china que se empleard, finalmente se procedera
al disefo del prototipo del Termo-Masajeador tanto la parte de hardware como software

del proyecto.



Tabla 1: Efecto y sintomas de cada vertebra de la columna vertebral

vertebra Parte del cuerpo Efecto y sintoma
» Jagueca
> Distribucion de la » Hipersensibilidad
sangre a cabeza - » Insomnio
1C cerebro » Hipertension
» Glandula pituitaria » Migrana
> Interior y medio oreja » Amnesia
> Sistema compresivo ~ ~ Yertigo
» Cansancio crénico
> Ojos » Alergias
> Nervio occipital » Dolor occipital
° > Nervio auditivo » Vision borrosa
> Lengua > Perdida del oido
» Frente
> Pémulos » Neuralgia
3C > Parte exterior del oido ~ NeUIS
> Huesos faciales > Acne
> Dientes. > Eczema
» Lloriqueo
> Nariz » Dolor de garganta
4C > Boca > Amigdalas
> Labios » Perdida del oido
» Hipertrofia.
5C > Cuerdas bocales > Laringitis




6C

7C

1D

2D

3D

» Tubo de laringe

> Musculo del cuello
» Musculo de los
hombros

» Amigdalas

» Glandula de las
tiroides
» Codos

» Hombros

Y

Sinovial

Manos
Mufiecas
Dedos
Brazo
Lumbar
Eséfago

Bronquios

Corazon

vV V VYV V V V V V V

Arterias coronarias

Pulmones
Bronquios
Pecho

Y V VYV V

Pleuresia

» Ronquera

» Dolor del brazo parte superior
» Amigdalitis

» Tos cronica

» Cuello tieso

» Gastritis

> Resfriados
» Gripes

» Asma

» Tos

» Dolor de mano y parte inferior
del brazo

» Dificultad de respirar

» Gripe

» Pleuresia
» Pulmonia
» Congestion

» Problemas bronquiales




4D

5D

6D

7D

8D

9D

10D

11D

» Vesicula

» Higado
> Circulaciéon de

sangre

> Estomago

» Pancreas

> Bilis

> RiA6N

> Glandula adrenal

> Rifiones

» RIiA6N vias urinarias

> Ictericia

» Fiebre

» Problema de presién en la
sangre

» Circulacion débil en la sangre

» Artritis

» Problemas estomacales
» Indigestion

> Gastritis

> Ulceras estomacales

» Sistema inmune débil

» Alergias
» Salpullido
» Urticaria

» Problemas del rifion
» Cansancio cronico

» Rigidez de arterias

» Eczema furunculo

» Problemas de piel




12D

1L

2L

3L

4L

SL

Intestino delgado
Libido

Intestino grueso

» Apéndice

>

YV V V V

>

Parte superior de la

pierna

Organos genitales
Utero

Vejiga

Rodillas

Préstata
Musculo inferior de la
columna

Nervio ciatico

Parte inferior de la
pierna, pantorrilla

Pies

Caderas

» Reumatismo
> Infertilidad

» Estrefiimiento
» Colitis

» Disenteria

» Diarrea

» Convulsiones

» Dificultad de la respiraciéon

» Menstruacion irregular
» Aborto

» Dolor de la rodilla

» Tembladeras de noche

» Neuralgia

» Cidtica

» Dolor de espalda
» Lumbago

> Disuria

» Circulacion débil de la pierna
en la parte inferior

> Pies frios

> Columna curvada

10
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» Hemorroides

> Recto
c » Picazon
» Ano
Fuente: Elaboracion propia.
Figura 3: Puntos asociados a cada malestar y/o dolor
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Fuente: http://cdnl.grupos.emagister.com/imagen/relacion_entre_la_columna_y

_sintomas_en_el_cuerpo_humano_317253 t0.jpg
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Para nuestro proyecto tomaremos como base las camillas existentes:

Figura 4: Vista lateral de la camilla de CERAGEM

Fuente: http://mpe-s2-p.mistatic.com/masajes-en-camilla-ceragem-883101-
MPE20276859367_042015-0.jpg

Figura 5: Camilla CERAGEM

Fuente: http://www.terapiasceragem.com/imagenes/camilla-inicio.jpg



13

Teniendo como desafio mejorar los productos existentes, se desarrollara el disefio del
proyecto que buscara fabricar una maquina con precios muchos mas bajos (en
comparacién del precio actual de los productos de CERAGEM) y aplicando interfaces

que contribuyan a una facil manipulacion del usuario.

2.2 SECUENCIA'Y MODALIDADES

Para este disefio del prototipo se realizé 10 diferentes modos que enfocan el tratamiento
en el sistema simpatico y el sistema parasimpatico principalmente.

Figura 6: Sistema parasimpatico y sistema simpatico
SISTEMA PARASIMPATICO

lsndula i
crimal [
o )

SISTEMA SIMPATICO

dilata
8 las pupilas

glandulas
salivares
aumenta
= los latidos
del corazén
médula | ™
espinal i -
ganglionar i bronguios

simpatica

ganglio
celiaco

# disminuye las
. contracciones
g , - estomacales

estoémago
estimula
pancreas las glandulas
suprarrenales
intesting

veji disminuye
colon u;fr?:ﬁa vejiga las contracciones
unnaria intestinales

Fuente: http://1.bp.blogspot.com/-
UncGUFL4i3k/UJSn3uX6uzl/AAAAAAAAFaM/[CZgNX3rNVo/s1600/snautonomo.jpg
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Investigando a profundidad, se encontré a la empresa “CERAGEM”, que tiene sus
diferentes sucursales en diferentes partes del Peru y del mundo, para lo cual revisamos
los manuales de sus productos y mejordremos nuestras propuestas iniciales,
enfocandonos en el andlisis de los principales beneficios que ofrecera el disefio y

desarrollo del Termo-Masajeador.

Tabla 2: Modos del Termo-Masajeador

Sintomas
modo Efectos o
principales

» Cansancio
> Enfermedad

_ . . respiratoria
Mejora el funcionamiento de o
; . > Estrefiimiento
los o6rganos internos y
Modo 1 . Problemas de
equilibra el cuerpo _ y
digestion
» Problemas en el
sistema urinario

» Dolor de espalda

Dolor muscular

Relaja musculo y controla Estrés

Modo 2 o
Estrefiimiento
Ansiedad

Insomnio

ansiedad y estrés

YV V V V V

> Problemas de
Modo 3  Mejora el sistema digestivo digestion

» Ulcera péptica

» Vomitos




Modo 4

Modo 5

Modo 6

Aumento en circulaciéon de
oxigeno, suministro de

nutrientes y desechos de

toxinas

Estimula la circulacion del
sistema linfatico para
fortalecer resistencia contra

patégenos que causan
enfermedades y prevenir de la

misma

Ayuda con los malestares en
el sistema urinario, que tiene
consecuencia en mejorar la
potencia sexual de los

varones

Y V VYV V

Y

>

YV V. V V V

>

>

Resaca
Hiperacidez
Estrefiimiento

Diarrea

Enfermedades
cardiacas
Arteriosclerosis
Hipertension
Insuficiencia
cardiaca
Enfermedades
pulmonares
Sistema
inmunologico
debilitado

Rinitis

Sinusitis

Resfrio

Fatiga frecuente
Malestares en el

sistema digestivo

Enfermedades en
el estilo de vida
Insuficiencia
circulatoria
Problemas

digestivos

15
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Modo 7

Modo 8

Modo 9

Mejora la  concentraciéon
estimulando el suministro de

nutrientes y circulacion

sanguinea para dar mAas
energia
Activa el sistema nervioso
parasimpatico para recuperar
energia e inducir suefio
profundo

Ayuda con la obesidad con la
guema de calorias y desechos

de toxinas

Y

A\

>
>

Fatiga cronica

Falta de atencion
Desorden de
aprendizaje
Desorden bipolar
Desconcentrado

estrés

Insomnio
Estrés
Desorden de
sueio

Falta de energia
en los o&rganos
internos

Funcién del higado
debilitado

Desconcentrado

Obesos

Grasa abdominal
Enfermedad del
corazon

Higado grasoso

Diabetes
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> Enfermedades del

) _ estilo de vida
Modo Activa el metabolismo vy
. _ . » Problemas
Automatico mejora la salud basica ) )
circulatorios y

digestivos

» Fatiga cronica

Fuente: Elaboracién propia.

Analizando a detalle la tabla 2 y manuales de “CERAGEM” presentamos los siguientes

recorridos que tendra nuestro disefo:
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Figura 7: Modo "A"
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Fuente: Elaboracion propia.
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Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 9: Modo "2"
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Figura 10: Modo "3"
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Figura 11: Modo "4"

Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 12: Modo "5"
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Fuente: Elaboracion propia.



Figura 13: Modo "6"
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Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 14: Modo "7"
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Fuente: Elaboracién propia.



Figura 15: Modo "8"

Fuente: Elaboracién propia.
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2.3 PROPIEDADES DEL TERMO-MASAJEADOR

El prototipo que se esta disefiando tendra las siguientes propiedades de la medicina

tradicional china:

2.3.1 LA QUIROPRAXIA

Daniel David Palmer, se le conoce como el fundador de la Quiropraxia moderna,
descubriendo que la funcién de la columna es de rodear y proteger la medula espinal,
gue es uno de los elementos fundamentales del sistema nervioso, sirve de apoyo a gran

namero de musculo y esta constituido por 33 vertebras.

Figura 17: Quiropraxia

Fuente: https://www.ohani.cl/Logo%20Quiropraxia.psd.jpg

David Palmer decia que, mediante alineacion cuidadosa de las vértebras, podia mejorar
y eliminar las enfermedades de sus pacientes porque llega una adecuada informacién al
cerebro y no se tendria que recurrir a farmacos ni a la cirugia.

Su primer caso documentado a través de la manipulacion quiropractica fue el tratamiento
de Harvey Lillet, un hombre sordo por 17 afios. Palmer observo que la enfermedad de

Lillet estaba causada por una lesion espinal y lo trato ajustandole la columna en la region
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de la nuca, donde se habia producido la lesién. Tras el tratamiento Lillet recupero la
audicion y dando inicio a la Quiropraxia moderna.

Las razones para que la columna vertebral pierda su equilibrio natural puede ser por:
golpes fuertes, infecciones, inflamaciones, problemas congénitos (genéticos), una mala
postura. Todos estos factores terminan por desalinear las vértebras, las que pierden su
posicion original y se desencadena en enfermedad.

2.3.2 LA ACUPRESION

La acupresion sera una de las propiedades del Termo-Masajeador, esto se debera
gracias a la presién que ejercera el propio peso del cuerpo, entre el molde de jade y los
puntos especificos en nuestro cuerpo. Entonces podremos decir que el masaje caliente
que se recibird a través de las piedras de jade, permitira reactivar la circulacion de la
masa muscular en la espalda, logrando asi una distension muscular, que podra llevar a

un estado de relajacion.

Figura 18: Acupresion

Fuente: http://2.bp.blogspot.com/-DqyuKV5Pzro/
Un4gyv5Qiwl/AAAAAAAAADU/P_ZoDC-Nf9E/s1600

/acupresion2.jpg
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2.3.3 LA MOXIBUSTION

Es una terapia que se encuadra dentro de la medicina tradicional china y aplica calor
estimulando los puntos energéticos del cuerpo, la moxibustién no es tan conocida como
la acupuntura, pero se suele utilizar de forma complementaria.

La moxibustién a un nivel funcional, a través del calor los impulsos provocados por las
terminaciones nerviosas de la piel causan la dilatacién de los capilares incrementandose
la circulacion en todo el cuerpo en general y sobre las areas asociadas al punto que
tratamos. A un nivel energético al estimular los puntos energéticos por moxibustién, se
normalizan los meridianos de la medicina tradicional china, segun la cual los diferentes
desequilibrios del ser humano se deben a trastornos producidos por factores patégenos
externos, por las emociones, o por desequilibrio entre las fuerzas del yin y el yang del
cuerpo.

Hoy en dia gracias a la difusion de la medicina tradicional china, la moxibustién se utiliza
con frecuencia en todo occidente y en multitud de paises del mundo. Es un método
sencillo, sin efectos nocivos y que puede ser utilizado a nivel local por cualquier personal

siguiendo unos sencillos consejos.

Figura 19: Moxibustion

Fuente: http://saludpasion.com/wp-content/2012/01/moxibustion.jpg
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2.3.4 RAYOS INFRARROJOS LEJANOS
El nombre de infrarrojo significa por debajo del rojo pues se encuentra adyacente al color
rojo del espectro visible.

Los infrarrojos se pueden categorizar en:

> Infrarrojo cercano.
> Infrarrojo medio.

> Infrarrojo lejano.

Todos los objetos emiten radiacion infrarroja y los seres vivos en forma de su calor
corporal, los rayos infrarrojos son ondas de calor, el mismo calor que irradia el sol, el
fuego, una hornilla o una vela encendida. Aunque no podemos ver esta radiacion, los
nervios en nuestra piel pueden sentirla como calor. Las terminaciones nerviosas de la
piel son sensibles a la temperatura y pueden detectar la diferencia entre la temperatura

interior del cuerpo y la temperatura exterior de la piel.

2.3.5 MUSICOTERAPIA

Es una terapia que utiliza la musica de forma controlada con el objeto de restaurar,
mantener e incrementar la salud mental y/o fisca de la persona. En otras palabras, es la
aplicacion de la musica, dirigida por un musico terapeuta en un ambiente terapéutico,
con el objeto de lograr cambios de conducta. Estos cambios ayudaran al individuo que
participara de esta terapia a tener un mejor entendimiento de si mismo y del mundo que

lo rodeo, pudiendo adaptarse a la sociedad.

Figura 20: Musicoterapia

Fuente: http://www.relajacionsinestres.com/wp-content/uploads/2013/02/

musicoterapia-definicion.jpg
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2.3.6 MASAJES

Dentro de las principales caracteristicas tenemos:

» Ayuda a relajar el cuerpo.

» Mejora el sistema circulatorio y el sistema linfatico.

» Contribuye en la eliminacién de las toxinas.

» Calma dolores en los musculos y articulaciones.

» Alivia la presion de la espalda y el cuello generados por malas posturas o debilidad
muscular.

» Ayuda a dormir mejor.

Podemos decir que el masaje es una técnica que va dirigida a eliminar o disminuir los
dolores musculares, ya sean de tipo tendon, de bloqueo energético o de falta de tonicidad
de los musculos. El masaje es la forma mas antigua y conocida de relajacién ya que
ayuda a aliviar el dolor, relaja el cuerpo y estimula la circulacién sanguinea.

Figura 21: Masajes

Fuente: http://cdn2.salud180.com/sites/default/files/styles/
medium/public/field/image/2016/08/masaje.jpg
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El disefio del proyecto funcionara en la zona de la columna vertebral aplicando masajes
a lo largo de la espalda que aliviara la tensibn muscular, activando la circulacion
sanguinea a nivel de nervios, musculos, articulaciones y tejidos, ayudara a aliviar el dolor
causado por una incorrecta postura, asi mismo gracias al disefio del HOT-ROLLER se
aplicara la Quiropraxia acomodando poco a poco la columna vertebral para mejorar la
salud.

Los rayos infrarrojos lejanos que emitirhd el Termo-Masajeador actuarda de manera
inmediata, penetrando y activando el funcionamiento de todos los érganos y sistemas.

Asi se tendra la mejora en:

» La absorcion de los nutrientes de los alimentos.

» La eliminacion de los residuos, heces, orina, sudor, etc.
» Las reacciones quimicas que produce la respiracion.

» La circulacion sanguinea.

» La regulacion de la temperatura del organismo.
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2.4 DISENO DEL PROTOTIPO

Para desarrollar el disefio del prototipo lo separamos y analizamos a detalle en 4 partes.
2.4.1 CONTROL DEL EJE PRINCIPAL
El eje principal hard su desplazamiento de manera horizontal, lo que representa todo el

desplazamiento en la columna vertebral.

Figura 22: Dibujo a mano alzada del eje principal (vista superior)

Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 23: Dibujo a mano alzada del eje principal (vista lateral)

Fuente: Elaboracién propia.

2.4.2 HOT-ROLLER

El HOT-ROLLER se disefiara en base a unas varillas de metal y piedra de jade, por sus
grandes propiedades, el proceso es el siguiente: primero se inducira corriente sobre las
varillas de metal, esta corriente se transformara en energia calorifica; con energia
calorifica irradiando en todos los sentido, se colocara un molde de jade para que pueda
almacenar la energia calorifica y la pueda transmitir a niveles adecuados para el cuerpo
humano, a este proceso se le considera como los rayos infrarrojos lejano de nuestro
disefio del Termo-Masajeador.

Después de un analisis detallado se presenta el disefio del HOT-ROLLER, gracias a la
geometria propuesta y la presion que ejercera el cuerpo sobre el Termo-Masajeador

(acupresioén), este prototipo serd capaz de realizar un tratamiento de Quiropraxia.

Figura 24: Dibujo a mano alzada del hot-roller (vista superior)

Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 25: Dibujo a mano alzada del hot-roller (vista frontal)

Fuente: Elaboracién propia.

Figura 26: Recorrido del HOT-ROLLER en la espalda

- e

Fuente: Elaboracién propia.
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2.4.3 CONTROL DEL EJE SECUNDARIO
El eje secundario hara su desplazamiento de manera vertical, lo que representa la

intensidad que se aplicara a la columna vertebral.

Figura 27: Dibujo a mano alzada del eje de intensidad (vista lateral)

Fuente: Elaboracién propia.

2.4.4 NIVELES DE INTENSIDAD
Los niveles de intensidad para este disefio se dividen en 6, en la cual la etapa O es el
nivel bajo y cada 1.2 cm subira de nivel, llegando asi al nivel 6 con una altura de 7.2 cm.

Figura 28: Dibujo a mano alzada de la representacion grafica de los niveles de

intensidad

Fuente: Elaboracién propia.



2.5 CONTROL AUTOMATICO DE LA MUSICOTERAPIA

La musica iniciara cuando el sensor detecte peso en la zona de la nuca,

funcionamiento sera un sistema de ON/OFF para la musicoterapia.

Figura 29: Dibujo a mano alzada de la ubicacion del sensor en la nuca

Fuente: Elaboracién propia.

Figura 30: Légica del circuito
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Fuente: http://www.ccapitalia.net/img/minivac-or.png



2.6 CIRCUITO DE CAMBIO DE ENERGIA ENTRE EL SERVICIO
PRINCIPAL Y DE CONTINGENCIA

Para poder tener un sistema de energia de contingencia es necesario primero tener un
circuito de carga automatica; luego una circuiteria especial que se encargue de hacer el
cambio de una manera casi instantanea, para que el Termo-Masajeador pueda terminar

con la secuencia de la modalidad seleccionada. Asi mismo, habra un led que indicara

cuando se esta utilizando la energia de la bateria.

Figura 31: Circuito cargador de bateria
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Fuente: http://www.neoteo.com/diy-luces-de-emergencia-para-el-hogar/

Figura 32: Circuito del cambio de servicio (servicio principal y servicio de contingencia)
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2.7 DISENO DEL CIRCUITO Y PLACA PCB

2.7.1 CALIBRACION DE LOS CHIPS A4988
En este punto se va a ajustar la limitacion de corriente del conductor para que estemos
seguros de que la corriente este dentro de los limites de corriente del motor. Para realizar

este paso tomaremos la figura 33 y lo implementaremos:

Figura 33: Vista tridimensional de la ubicacion de los componentes
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Arduing

Fuente: http://howtomechatronics.com/tutorials/arduino

/how-to-control-stepper-motor-with-a4988-driver-and-arduino/
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Figura 34: Ubicacion de los componentes

TREEE i sdene same

Fuente: Elaboracion propia.

Figura 35: Ajuste de la limitacién de corriente 1

Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 36: Ajuste de la limitacién de corriente 2

Fuente: Elaboracion propia.

2.7.2 ESQUEMA DE CONEXION PARA LOS DOS (02) EJES

Para nuestro disefio se implementaran dos (02) servomotores encargados del eje
principal y el eje de los niveles de intensidad, los cuales se conectaran de la siguiente
manera:

Figura 37: Esquema con 2 servomotores

Titzing

Fuente: http://www.instructables.com/id/Drive-a-Stepper-Motor-with-an-Arduino-and-a-
A4988-/



Fuente: Elaboracién propia.

2.7.3 COMUNICACION DEL ARDUINO CON EL ANDROID

Para esta etapa, la conexién sera como se muestra en la Figura 39.

Figura 39: Conexién con modulo bluetooth

Fuente: http://www.naylampmechatronics.com/img/cms/Blog/
Tutorial%20Bluetooth/Tutorial%20HC-06%201.jpg



Figura 40: Conexion del modulo bluetooth

Fuente: Elaboracién propia.

2.7.4 CIRCUITO DE CARGA AUTOMATICA

El disefio de la placa se hara de la figura 31 y la figura 32, dividiéndolo en dos etapas,
para la etapa 1 se utilizé el programa “LIVEWIRE” y en la etapa 2 se utilizé el programa

“PCB WIZARD”; teniendo como resultado la figura 41 y la figura 42 respectivamente.

Figura 41: Etapa 1 - simulacion
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Fuente: Elaboracion propia.



Figura 42: Etapa 2 — disefio del PCB (3D)
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Figura 44: PCB implementado

Fuente: Elaboracién propia.
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2.8 PROGRAMACION DEL PROCESADOR

Para programar el Arduino y hacer las pruebas correspondientes se utilizé el programa
“ArduinoDroid” ya que es un programa desarrollado para Android y funciona
perfectamente.

Figura 45: Programacion con ArduinoDroid

- T REELTE™

Fuente: Elaboracion propia.

A continuacién, se desarrollara el programa en base a los diferentes modos que se
presentd en la tabla 2(modos del Termo-Masajeador), teniendo en cuenta algunos
parametros que son fundamentales para la elaboracién del software.

Primero definiremos cual es el tamafio promedio que tiene la columna en un varén; “En
un hombre adulto y de talla media, la altura de la columna vertebral, medida desde el
punto mas elevado del atlas hasta el vértice del coccix, es de 73 a 75 centimetros,
repartidos del modo siguiente: la PORCION CERVICAL, 13 0 14; la PORCION DORSAL,
de 27 a 29; la PORCION LUMBAR, 17 0 18, y la PORCION SACROCOCCIGEA, de 12
als"?

! Pineda Barillas, Emilia Arlenziu, COLUMNA VERTEBRAL, s.f., fuente:
http://www.cunoc.edu.gt/medicina/medulaespinalcc2.pdf



Figura 46: Medidas de la columna vertebral
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Fuente: Elaboracién propia.

En base a lo expuesto, se presenta la figura 46 como la representacion de las medidas

gue tomaremos para nuestro disefio del Termo-Masajeador.

Es muy importante tener definidos algunos parametros de los materiales, ya que estos
pueden variar considerablemente la programacion; para nuestro disefio se esta
considerando una varilla de % de diametro y con una separacion de las lineas en 0.1 cm,
con estos dos (02) pardmetros obtenemos la cantidad de pulsos necesarios para dar una

vuelta completa, para nuestro estudio seran 200 pulsos para dar una vuelta entera.

En la figura 47 se presenta el algoritmo principal del programa.
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Figura 47: Vista principal del pragrama (PC)
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Fuente: Elaboracion propia.

El programa completo se encuentra en el anexo lll, donde se detalla cada “Modo”
basado en las propuestas presentadas desde la figura 7 hasta la figura 16.



50

2.9 PROGRAMACION DE LA APLICACION PARA ANDROID & 10S

El disefio y programacion se desarrollara con el programa “MIT APP INVENTOR 27, ya
gue es un programa basado en “Bloques de Construccion” y capaz de generar codigos
para descargar la app y ver los resultados del programa en su etapa final.

Figura 48: Vista del programador MIT APP INVENTOR 2

}!..

Y — —

Fuente: Elaboracion propia.

Figura 49: Vista de la aplicacién del celular

Fuente: Elaboracion propia.

Antes de empezar con el desarrollo de la aplicacion, se disefiara un diagrama de flujo
del proceso, en el cual se muestra los procesos que se realizaran de una forma sencilla,

una vez que se conosca que el proceso se pasara a desarrollar el software.



Figura 50: Diagrama de flujo del proceso (parte 1)
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Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 51: Diagrama de flujo del proceso (parte 2)
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Fuente: Elaboracién propia.

En la etapa de programacion primero se disefiara el diagrama de bloques que hara que

se comunique nuestro Android con el modulo Bluetooth del Termo-Masajeador disefiado.

Figura 52: Diagramas de bloques de la coneccion del android con el Termo-Masajeador
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Fuente: Elaboracion propia.



A continuacion, se implementara la parte de la I6gica de los iconos de la aplicacion.

Figura 53: Diagrama de bloques de la logica de los botones de la aplicacion
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Fuente: Elaboracién propia.
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Finalmente se disefiara la parte de instruccion desde la aplicacion hacia el Termo-

Masajeador.
Figura 54: Diagrama de bloques de las instrucciones al Termo-Masajeador
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Fuente: Elaboracion propia.

El diagrama de bloques del programa, se encuentra completo en el anexo V.
En la figura 55 se observa el disefio visual que tendra nuestra aplicacién en la PC.



Figura 55: Aplicacion vista desde la pc
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Fuente: Elaboracion propia.

El programa finalmente quedara como se muestran en las figuras siguientes:

Figura 56: Instalacion del programa
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Figura 57: Aplicacion lista para conectarse con el Termo-Masajeador
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 58: Aplicacion conectada y lista para elegir la modalidad
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Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 59: Eleccion de los modos del Termo-Masajeador
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 60: Vista del MODO 1
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Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 61: Vista del MODO 2
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 62: Vista del MODO 3

MO Mejoma el slskams clgarlim

EMPEZAR TERAZIA

Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 63: Vista del MODO 4
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 64: Vista del MODO 5
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Fuente: Elaboracién propia.
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Figura 65: Vista del MODO 6
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 66: Vista del MODO 7
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Fuente: Elaboracion propia.



Figura 67: Vista del MODO 8
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Fuente: Elaboracion propia.

Figura 68: Vista del MODO 9
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Fuente: Elaboracion propia.



Figura 69: vista del modo AUTOMATICO
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Fuente: Elaboracion propia.
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2.10 CONCLUSIONES.

» Se analiz6 y disefid las diferentes secuencias, modalidades e intensidades que
estaran en el Termo-Masajeador.

» Se combino los 5 métodos de la medicina tradicional china (Quiropraxia, acupresion,
moxibustion, musicoterapia y masajes) en el disefio del Termo-Masajeador.

> Se disefio el prototipo emisor de rayos infrarrojos lejanos, denominado HOT-ROLLER.

» Se desarroll6 la programacion en el Arduino.

» Se desarroll6 la configuracion del Android.

2.11 RECOMENDACIONES.

Al finalizar el proyecto no percatamos de que se podria mejorar e implementar algunas

cosas mas, como, por ejemplo:

» Agregar el modo semiautomaético.

» Agregar el modo manual.

» Agregar una légica en el programa del Arduino para tener una secuencia a medida de
cada persona.

» Integrar un control de voz para facilitar el uso del Termo-Masajeador.
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A

Android: Es un sistema operativo basado en el nucleo Linux.

Arterias coronarias: Son las arterias que irrigan el miocardio del corazon.
Arteriosclerosis: Alteracion vascular que se caracteriza por el endurecimiento, el

aumento del grosor y la pérdida de elasticidad de las paredes arteriales.

B
Bilis: Liquido producido por el higado que es de color amarillo verdoso y de sabor

amargo.

C
Ciatica: Dolor que se extiende a lo largo del nervio ciatico, desde la espalda baja hasta
una o ambas piernas.

Colitis: Inflamacioén del colon.

D
Disenteria: Enfermedad infecciosa que se caracteriza por la inflamacion y ulceracion del

intestino.

E
Eczema: Es una enfermedad que causa comezoén e inflamacion de la piel.

Estenosis: Es la estrechez del canal espinal.

F

Fisioterapeuta: Persona que puede ayudar al paciente a formular objetivos apropiados
a su estilo de vida.

Furunculo: Protuberancias dolorosas llenas de pus debajo de la piel ocasionadas por
foliculos pilosos infectados y, ademas, inflamados.
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G

Glandula adrenal: Son un par de oOrganos situados dentro del tejido adiposo
retroperitoneal en el polo superior del rifidn.

Glandula pituitaria: Es una glandula del tamafio de un guisante que se encuentra en la
base del cerebro.

Glandula tiroides: Regula el metabolismo del cuerpo y regula la sensibilidad del cuerpo

a otras hormonas.

H

Hernia: Organo o parte de él que sale, de forma natural o accidental, fuera de la cavidad
gue normalmente lo contiene; tiene tratamiento quirdrgico.

Hernia discal: Desplazamiento de uno de los discos intervertebrales que produce rigidez
de la columna vertebral y compresion de la médula o de las raices nerviosas.
Hiperacidez: Secrecion excesiva de &acido clorhidrico por parte de las glandulas
gastricas o aumento de la concentracién del acido clorhidrico.

Hipertrofia: Crecimiento excesivo y anormal de un érgano o de una parte de €l debido a

un aumento del tamano de sus células.

I
Ictericia: Coloraciéon amarillenta de la piel y las mucosas que se produce por un aumento

de bilirrubina en la sangre.

J
Jade: Mineral duro, compacto, blanquecino o verdoso, formado esencialmente por

silicato de calcio y magnesio; es apreciado como joya o material ornamental.

L
Los rayos infrarrojos: Son radiaciones cuya longitud de onda varia desde 1 milimetro
hasta 760 nanémetros.

Lumbalgia: Es el dolor localizado en la parte baja de la espalda.
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N

Neuralgia: Dolor intenso a lo largo de un nervio sensitivo y sus ramificaciones.

O

Osteomielitis: Inflamacion del hueso ocasionada por una infeccion, generalmente en las
piernas, los brazos o la columna vertebral.

Osteopatia: Es un tipo de medicina alternativa que enfatiza el masaje y otras

manipulaciones fisicas del tejido muscular y los huesos.

P

Pico de loro: Se caracteriza por la formacién Osea anormal en vertebras o
articulaciones.

Pleuresia: Inflamacion de la pleura debida, generalmente, a una infeccion del aparato

respiratorio.

Q

Quiropractico: Los médicos quiropracticos realizan ajustes (manipulaciones) de la

columna vertebral u otras partes del cuerpo.

R
Reumatismo: Conjunto de enfermedades que se caracterizan por provocar inflamacion,

degeneracion o alteraciones de los tejidos que forman los musculos y los tendones.

S

Sarpullido: Erupcion leve y pasajera de granos o manchitas en la piel.

Servomotor: es un motor eléctrico que puede ser controlado tanto en velocidad como
en posicion.

Sinovia: Tiene por funcién lubricar el cartilago de las articulaciones de los huesos y
permitir el deslizamiento de las superficies 6éseas de dicha articulacion.

Sinusitis: Inflamacion de los senos del craneo situados en la frente sobre los dos lados

de la nariz.
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Sistema linfatico: Es la estructura anatomica que transporta
la linfa unidireccionalmente hacia el corazon, forma parte del aparato circulatorio.
Sistema nervioso simpético y parasimpatico: Se encarga de la inervacién de los
musculos lisos, el musculo cardiaco y las glandulas de todo el organismo.

U

Ulcera péptica: Una ulcera péptica aquella que afecta la mucosa que recubre el
estbmago o el duodeno.

Urticaria: Sindrome de la piel que se caracteriza por la presencia de manchas y areas

de inflamacion rosaceas, acompafnadas de un intenso picor.

\Y,

Vértigo: Sensacion subjetiva de movimiento de los objetos que nos rodean o de nuestro

propio cuerpo, por lo comun, una sensacion de giro.
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A continuacion, se detallan los materiales a usar

Tabla 3: Materiales a usar

Precio

cantidad unitario Total

(/) Sl.)
Sistema aéreo para puertas 2 24 48
Riel U100 1 49 49
Fierros de acero 2 15 30
Arduino Mega 256 1 80 80
Servomotor 360° (NEMA17) 2 60 120
Varilla dentada (1 m) 1 15 15
Tornillos 100 0.3 30
Parlantes 2 8 16
Cables 10 m 1 10
Cadena protectora 2m 15 30
Sujetador 1 20 20
Bateria 1 15 15
Chumacera 2 13 26
Sensor de peso 1 15 15
Tabla de MDF 1 133 133
Adaptador de corriente 1 30 30
Chip A4988 2 25 50
Transformador 22 1 45 45
Mano de obra - - 200
TOTAL 962

Fuente: Elaboracién propia.
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Los materiales a utilizar se detallan a continuacion:

Figura 70: Varilla dentada

Fuente: https://www.vistronica.com/impresora-3d-y-cnc/varillas/varilla-roscada-

trapezoidal-8mmx300mm-con-rosca-detail.html

Figura 71: Sistema aéreo para puertas (DN 80 SR)

Fuente:http://Ighttp.44579.nexcesscdn.net/801A0B3/large/media/catalog/product/cache/
1/image/9df78eab33525d08d6e5fb8d27136e95/d/i/di015.jpg



Figura 72: Riel U 100

Fuente:http://sodimac.scene7.com/is/image/SodimacPeru/1878158?%producto495%$&iv=
KHTg20&wid=1349&hei=1349&fit=fit,1

Figura 73: Cables

Fuente: http://contactcables.com/wp-content/uploads/trirated-cable.qgif

Figura 74: Fierros de acero

Fuente:http://www.acerosarequipa.com/fileadmin/templates/AcerosCorporacion/images/

Barras_lisas_y_perfiles/angulos-estructurales.jpg
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Figura 75: Arduino mega 256

Fuente: http://cdn-tienda.bricogeek.com/948-thickbox_default/arduino-mega-2560.jpg

Figura 76: Servomotor 360°

Fuente: http://www.cenece.com/image/cache/data/Motores%20CeNeCe/34HS5801-

500x500.jpg

Figura 77: Tornillos
AR e N
L Sk, < !'.'("}K
-

5 {:_\ .-' -
é m\ ey SO

Fuente:https://previews.123rf.com/images/hayatikayhan/hayatikayhan1311/hayatikayha

n131100021/23559997-Varios-tornillos-tuercas-y-arandelas-en-fondo-blanco-Foto-de-

archivo.jpg
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Figura 78: Parlantes

Fuente: http://mco-s2-p.mistatic.com/parlante-spain-15s1500-1219-
MCO018632547_8990-F.jpg

Figura 79: Cadena protectora de cable

Fuente: http://i.ebayimg.com/00/s/MTIwMFgxMjAw/z/zCoAAOSWTuJYuUCs/$ 35.JPG
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Figura 80: Sujetador de celular

Fuente: https://img.clasf.com.br/2015/05/15/Suporte-Universal-Brao-Flexvel-Celular-
Tablet-Galaxy-20150515005056.jpg

Figura 81: Bateria

Fuente: https://http2.mistatic.com/bateria-12v-4ah-opalux-dh1240-D_NQ_NP_697911-
MPE20674527089_042016-F.jpg
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Figura 82: Chumacera

Fuente: https://http2.mistatic.com/chumacera-de-piso-de-1-pulgada-D_NQ_NP_10703-
MLM20033063238_012014-F.jpg

Figura 83: Sensor de peso

Fuente: http://www.conectrolinformatica.com/3206-2361-thickbox/sensor-de-peso-

digital-5-kg.jpg



Figura 84: Tabla MDF

"

Fuente: https://www.easy.com.ar/wcsstore/easyar CAT_AS/imagen/1028303_C.jpg

Figura 85: Adaptador de corriente

Fuente: http://www.scientificsatellite.net/images/upload/3894c5755ade23ce.jpg
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Figura 86: Chip A4988

Fuente: http://howtomechatronics.com/wp-content/uploads/2015/08/A4988-Stepper-
Driverl.jpg?x57244

Figura 87: Transformador 2 Amperios

Fuente:
https://i.ebayimg.com/00/s/MzAWW DMwMA==/z/uaY AAOSw34FVDN1H/$ 20.jpg
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#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial mySerial (8, 9);
congt int dirPin = 3;

congt int stepPin = 2;

congt int dirPin2 = 5;

congt int stepPin2 = 4;

congt int steps = 2000;

int stepDelay;

int LedBT=13;

void setup() {
Serial.begin(9600);
my Serial .begin(9600);
pinMode(dirPin, OUTPUT);
pinMode(stepPin, OUTPUT);
pinMode(dirPin2, OUTPUT);
pinMode(stepPin2, OUTPUT);
pinMode(LedBT, OUTPUT);

}

void loop()

while (Serial.available())
{ char dato = Serial.read();
digitalWrite(LedBT, HIGH);
switch (dato)
{
case '1":{ modo1();delay(5000);break;}
case '2":{ modo2();delay(5000);break;}
case '3":{ modo3();delay(5000);break;}
case '4":{ modo4();del ay(5000); break;}
case '5":{ modo5();delay(5000);break;}
case '6":{ modo6();delay(5000);break;}
case '7":{ modo7();delay(5000);break;}
case '8":{ modo8();delay(5000);break;}
case '9":{ modo9();delay(5000);break;}
case 'A":{ modoA();delay(5000);break;}
}
}

if (mySerial.available()){ Serial .write(mySerial.read());}
if (Serial.available()){ while(Serial.available()){ mySerial.write(Serial .read());} mySerial.printIn();}
}

void modol()
{
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (6*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (3*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (5*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (9*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (9*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (9*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (9*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo2()
{

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, L OW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo3()

{
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (7*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (9*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28 *2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
}

void modo4()
{

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (38*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (46*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (22*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (22*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);del ayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (60*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (48*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay); digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo5()
{

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (6*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (15*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (15*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, L OW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (72*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (72*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10 *2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (72*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (72*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo6()
{
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
focalizacion();
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (6*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (34*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (2*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (52*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (6*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (8*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14 *2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo7()

{
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (32*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (56*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (8*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (64*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo8()
{
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (6*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (56*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (6*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (50*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (38*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (56*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}
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digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (30*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modo9()
{

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (20*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (24*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (38*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (58*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (40*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay); digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (32*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, L OW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

}

void modoA ()
{
for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (16*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (44*2000); x++) { digitalWrite(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (12*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;
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for (int x = 0; x < (10*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (4*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (26*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (36*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (22*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (18*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDelay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++) { digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (76*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (28*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, LOW);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (14*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}

focalizacion();

digitalWrite(dirPin, HIGH);stepDelay = 250;

for (int x = 0; x < (62*2000); x++){ digital Write(stepPin,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
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}

void focalizacion()
{
digitalWrite(dirPin2, HIGH);stepDelay = 350;
for (int x = 0; x < (7.2*2000); x++){ digitalWrite(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDel ay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(10000);
digitalWrite(dirPin2, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (1.2*2000); x++){ digital Write(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(10000);
digitalWrite(dirPin2, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (1.2*2000); x++){ digital Write(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(10000);
digitalWrite(dirPin2, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (1.2*2000); x++){ digital Write(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(30000);
digitalWrite(dirPin2, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (1.2*2000); x++){ digital Write(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(10000);
digitalWrite(dirPin2, LOW);stepDelay = 250;
for (int x = 0; x < (1.2*2000); x++){ digital Write(stepPin2,
HIGH);delayMicroseconds(stepDelay);digital Write(stepPin2, LOW);delayMicroseconds(stepDel ay);}
delay(10000);
}
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ANEXO IV

CODIGO DEL ANDROID



Figura 88: Software del Android (Parte 1)
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Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 89: Software del Android (Parte 2)

do

Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 90: Software del Android (Parte 3)
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a 91: Software del Android (Parte 4)
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Fuente: Elaboracion propia.
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Figura 92: Software del Android (Parte 5)
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Figura 93: Software del Android (Parte 6)
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Figura 94: Software del Android (Parte 7)
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DISENO DE UN TERMO-MASAJEADOR
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DESCRIPCION DE LA REALIDAD PROBLEMATICA
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OBJETIVOS DEL PROYECTO

#OBJETIVO PRINCIPAL

Disefiar el prototipo del Termo-Masajeador para mejorar la salud, enfocandao el
tratamiento en |a columna vertebral de las personas a partir de |a nifez en
adelante.

>OBJETIVOS ESPECIFICOS
¥ Analizar v disefiar las secuencias, modalidades & intensidades que beneficien a la
salud.
¥ Combinar cinco {05) métodos de la medicina tradicional china.

¥ Disafiar un sistema capaz de generar calar a través de los Rayos Infrarrajos lejanos,

¥ Desarrollar el saftware para el Arduino.

¥ Desarrollar una aplicacién para Android.
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INGENIERIA DEL PROYECTO
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CONCLUSIONES

Ohjetivos prapuestos

= Analizar y disefiar las secuencias,
rmodalidades e intensidades que beneficen a
la salud.

#Combinar cingo (05) métodos d= la medicina
tradicional china.

# Disefar un sistema capaz de generar calor a
traves de lns Rayas Infrarmjos lejanns.

FDesarrollar el sofoware para € Arduing,

# Desarrollar una aplicacion para Android.

Ohjetivos alcanzados

#%e znalizd y disend laz diferentes: sscuencias,
modalidades a intersidadesque astaranan 2l
Terma-Masajeadon

# %e combing los 5 métodos de la medicina
tradicional china (Quiropraxia, acupresidn,
moxifustion, musicoterapia y masajes) ¢ el
diseno del Termao-Masajeadar.

¥ Se dizefd el prototipo emiscr da rayosinfrarrojos
lgjanos, denominads HOT-ROLLER.

# Sedezarralldla arogramacidner ol Arduing.

# Se dasarrclls la configuracion del Android.
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RECOMENDACIONES

# Agregar el modo semiautomatico.
»Agregar el modo manual.

# Agregar una logica en el programa del Arduine para tener una
secuencia a medida de cada persona.

»#Integrar un contral de voz para facilitar el uso del Termo-Masajeador.
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[Graciad!

LUIS ALBERTC YALLERCO Q.




