
Abstract:
This project is talking about an artificial arm which is controlled by a human arm. The artificial arm contains motors and a set of cables connecting these motors altogether among all the five fingers. There are 5 flex sensors above the gloves of the human arm. On the artificial arm sideservo motor is attached with three cables; the +5 volts cable, the ground cable and the PWM(square wave signals). The angle of the servo is controlled by the PWM waves, and the range of change in the angle varies from 0-180.
The movement of the artificial arm(the angle) depends on the flexion of the human arm(Flex sensor). Flex sensor is simply a changing resistance, and its resistance will change depending on the flexion of the human arm. When i move my arm, then the resistance angle will change. The voltage will go to the controller, and at the final stage; the controller will translate it to a PWM value and sends it to the servo

المشروع عبارة عن ايد صناعيه يتم التحكم بها عن طريق يد الانسان 
اليد الصناعيه تتكون من 5 محركات ومجموعة كوابل وهذه  المحركات باستخدام الاسلاك موصوله على خمس اصابع باليد الصناعيه. 
ومن جهة يد الانسان يوجد 5 سينسور موضوعه على اصابع اليد وهي عباره عن اجهزة استشعار مرنه 
المحركات الموجوده ع اليد الصناعيه يتم ربطها بثلاثة كوابل كيبل لفرق الجهد وكيبل التحكم وكيبل التاريض
[bookmark: _GoBack]حركة اليد الصناعيه تعتمد عللى انثناء السينسور الموجود على يد الانسان عند الانثناء تتغير قيمة المقاومه بالتالي تتغير قيمه الجهد الواصل للمحرك الذي يقوم بدوره علي تحريك الاصبع ومدى تحرك الاصبع يكون من 0-180 درجه 
