
Contexte du robot DARwIn-OP Contexte du robot DARwIn-OP[System Context] ibd [  ]

«full»
 : AC

Port avec interface 
(SysML 1.2)

Port proxy (SysML 
1.3)

Port simple

Port complet 
(SysML 1.3)

 : DARwIn-OP [1..*]

I_BoutonPower

 : CommutateurPower

I_BoutonReset

 : BoutonReset

I_BoutonStart

 : BoutonStart

hautparleur : Son

I_LedTete

 : LedTete
I_Caméra

 : Caméra

«full»
 : DC

I_LedStatut

 : LedStatut

micro : ~Son

usb1 : USB

lan : Ethernet

wlan : Wi-Fi

hdmi : HDMI

«proxy»
bmode : IB_BoutonMode

 : Opérateur [1]

 : Poste de supervision [0..*]

 : Environnement sonore

 : Chargeur de batterie [1]«full»
 : ~DC

«full»
 : AC

 : Environnement visuel

 : Batterie [0..1]
«full»
 : DC

«full»
 : ~DC

Ecran (option)

Exclusif


