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RENDIMIENTO
OST 3.1 Los criterios de eleccion: la calidad, la eficiencia energética, la durabilidad, la reciclabilidad.
OST 3.2 Los criterios de rendimiento de un OST (magnitudes medibles: velocidad, autonomia energética, etc.).

Los criterios de rendimiento, las restricciones y los criterios de eleccion

Q
QDiagrama de necesidades de las partes interesadas (desde el punto de vista del usuario)

El diagrama de necesidades de las partes interesadas (desde el punto de vista del usuario) describe, para
cada necesidad y restriccion, los criterios y los niveles de rendimiento exigidos. El nivel de rendimiento exigido
tiene un impacto directo en la eleccion de las soluciones y en el coste del sistema.

Diagramme des besoins des parties prenantes
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Permettre un enseignement a distance en remplagant 'éléve dans la salle de classe
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Relacion entre los diagramas de contexto  [Contexte : Environnement du systéme
y de necesidades de las partes ‘Salle de classe

interesadas: :
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