Bionic-Hand

Die Bionic-Hand dient der Nachahmung
menschlicher Finger- und Handbewegungen.
Die Steuerung erfolgt Uber einen Arduino-
Mikrocontroller, der die Servomotoren
ansteuert. Potentiometer erfassen die
Bewegungsdaten, die anschliefSend
gemessen und mit den Zielpositionen
verglichen werden, um eine genaue Kontrolle
zu ermoglichen.
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= Arduino: Steuert Servomotoren der Hand.
= Potentiometer: Messen Gelenkpositionen.

= Servomotoren: Bewegen Finger und Gelenke.
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Die prazise Ansteuerung der Gelenke erfolgt
durch verschiedene Drehwinkelpotentiometer.
Dabei wird der Istwert eines Potentiometers
ausgelesen und mit dem vorgegebenen
Sollwert verglichen. Weichen diese Werte
voneinander ab, bewegt der Servomotor das
Gelenk so lange, bis beide Werte
ubereinstimmen.
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= Feedback-System: Vergleicht Ist- und Sollwert fur prazise ARDUINO

Bewegungen.

= Anpassungsfahigkeit: Flexibel fur verschiedene

Bewegungen.
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