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ABSTRACT 

 

                  A prosthetic limb is an artificial device extension that replaces 

a missing body part. A prosthetic arm is a fake arm for those who 

amputated their arm. In addition to the standard artificial limb for every-

day use, many amputees have special limbs and devices to aid in the 

participation of sports and recreational activities. 

                  Prosthetic arm is a boon for those persons who have lost their 

arm due to some accident. The main requirement is that its function 

should be as near to the natural arm as possible. There are various designs 

of artificial arms that are available in the market, categorized as 

mechanical, electrical and myoelectric arms. Mechanical arms use some 

motion of the body to provide the force necessary to control the prosthetic 

component. Electrical arms operate the hand by a motor which is driven 

by micro switches and relays. Myoelectric arms are stimulated by muscle 

signal available from the amputee. 

                    Electromyography (EMG) signal detected by sensors or 

electrodes. The amplitude of the surface EMG signal (SEMG) is varies 

range. The rms value for the upper movement of the arm is more than the 

rms value for the down movement of arm. Similarly, rms value for the 

clockwise movement of the arm is more than the rms value for the 

anticlockwise movement of arm. Based on this a microcontroller was 

programmed to perform up/down and clockwise/anticlockwise 

movements in steps depending on the dc voltage level. The levels of the 

dc voltage corresponding to the EMG signal were taken. 
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 المستخلص

. یحل محل الجزء المفقود من الجسم طراف الاصطناعیة ھو جھاز اصطناعيلاأ              

الذراع الاصطناعیة ھي ذراع وھمیة لأولئك الذین بترت أذرعھم. بالإضافة إلى انھ طرف 

اصطناعي قیاسي للاستخدام كل یوم، العدید من مبتوري الأطراف لھم أطراف وأجھزة خاصة 

  ریاضیة والترفیھیة.في مشاركة الأنشطة ال ساعدةللم

عھم بسبب بعض الحوادث. اذرلأولئك الأشخاص الذین فقدوا  ھدیةالذراع الاصطناعیة ھو 

قدر بالشرط الرئیسي لھذه الاطراف ھو أن وظیفتھا یجب أن تكون بالقرب من الذراع الطبیعیة 

كھربیة كھربائیة ومیكانیكیة و ذرع الاصطناعیة صنفت اليلاالإمكان. ھناك تصامیم مختلفة ل

. الأطراف الاصطناعیة المیكانیكیة تستخدم بعض الحركة من الجسم  (myoelectric) العضل

كھربائیة تعمل بواسطة ال طرافلتوفیر القوة اللازمة للسیطرة على المكون الاصطناعي. الأ

بواسطة  یتم تحفیزھا عضلكھربیة الالذراع أما ال كھ مفاتیح صغیرة والتبدیلات.یحربت تقوممحرك 

  وري الأطراف.إشارة العضلات المتاحة من مبت

ذو  تساعإلھا و ، یتم الكشف عنھا بواسطة الحساسات أو الأقطاب )EMG(إشارة الـ                

ر من قیمة الجذر التربیعي أكبلذراع لإعلى لھا قیمة حركة التربیعي الجذر القیمة إن مدى متغیر. 

لذراع مع عقارب الساعة أكبر الحركة وبالمثل أن قیمة الجذر التربیعي . الي أسفل الذراع لحركة 

ھذا یمكن برمجة  . وبناء علىعكس اتجاه عقارب الساعة  الذراع لحركةمن قیمة  الجذرالتربیعي 

ه لأداء حركات أعلى أو أسفل وحركات مع عقارب الساعة أو عكس إتجار المایكروكونترول

 EMGھذه المستویات تماثل إشارة  الجھد المستمر. یات (قیم)مادا على مستوعقارب الساعة إعت

 . 
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