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ABSTRACT 
 

 

There are some people suffering from dropping foot problem, a 

weakness in the communication between the nerve center of the brain and 

nerves in the foot, leading to difficulty in lifting the foot when walking 

then failure walking the right way. Drop foot correction help patients by 

generating electrical pulses at given amplitude, duration and frequency 

directed to the foot nerves and help to walk. The FES device is designed 

to tow sensors are placed inside the shoe sole which are connected to a 

stimulator device by wireless in order to avoid the difficulty of using the 

wires while on the move. The device is designed on the basis of low 

power consumption and low costing standard microcontroller, standard 

electronic equipment’s and standard wireless components were used 

which are easily found in the market. 
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  المستخلص
  

  

ضعف في الاتصال بین : إسقاط القدم مشكلة یعاني منها بعض الأشخاص وهي

ب القدم مما یؤدي للصعوبة في رفع القدم عند المشي فیؤدي إلى أعصاب مركز المخ وأعصا

جهاز تقویم إسقاط القدم ساعد المرضى عن طریق تولید . الفشل في المشي بطریقة سلیمة 

نبضات كهربائیة بترددات وفولتیة معینة موجهة لأعصاب القدم تعمل على تحفیز الأعصاب 

تتصل مع جهاز  الحذاءموضوعان داخل صمم جهاز من حساسین . والمساعدة على المشي

الجهاز صمم . التقویم عن طریق اللاسلكي وذلك لتجنب صعوبة استخدام الأسلاك أثناء الحركة

ومتحكم دقیق ) زقبي(منخفضة وذلك باستخدام جهاز إرسال لاسلكي  استهلاكیةطاقة  أساسعلى 

لمتحكم الدقیق والإلكترود وكذلك منخفض التكلفة، لأن جمیع مكونات الجهاز من الحساسات وا

  .متوفرة وبأسعار منخفضة
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