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Finger exoskeleton control system using MATLAB/Simulink
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1.�Introduction
	�*�����'�&���&������+�����+������������&�����,���+**����&�,������*��*�����&���-��&��.��/�������
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�&&�����&��**����-������	"%	����$��������!�

2. Model

2.1. Physical and geometrical properties. 
"�����������+**�����-�������$����������������-����������*���&�����0��*���������+,�������!������

��� ����������������� ������,����� ���/�� 3&(��(� �4���&� �0�����+������ 35�(�54!�5��-��� ���&��-� ���/� 3/4� ���
�����������,�����+,�������!�5�-+��������0����,�����&��-�����������������+���&�������!�
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2.2. Governing equations.�
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2.3. MATLAB/Simulink scheme.
���+��������� ����-�$�����-��7+�������������+�&�+���-� �����	"%	�;���+���/�����������0�����
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Fig. 2.��	"%	�;���+���/�������!
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3. Discussion

"���*��*���&�*����������&����������������&��������0�����*����'����&���������������+�������-��!�
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