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Abstract  

The human deal with many problem and risks in any fields like: industrial fields, 

chemical laboratories and nuclear industries. These risks which mentioned above 

happen because the human doing it manually , because of that hand simulator 

control system has been built , to avoid that risks by doing what the human was 

do. 

Hand simulator control system has been implemented to do work with high 

efficiency in fields mentioned above.                                                     
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 المستخلص

لمعامل المجالات الصناعية وا: مثل , في شتى المجالات الأخطاريتعرض الإنسان للعديد من المشاكل و 
الاعمال اليدوية التي يقوم بها بسبب   ذكرهاتلك الأخطار السابق  .الكيميائية والصناعات النووية

لتفادي تلك المخاطر بان تقوم الذراع  الإنسان؛ لذلك يتم تصميم نموذج لمحاكاة حركة ذراع الانسان 
العمل بكفاءة في المجالات  وقد تم تصميم نموذج للذراع بما يحقق .بما كان يقوم به الإنسان الآلية

  .السابق ذكرها 
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