TECHNOLOGIE CAHIER DES CHARGES CycLE
Qﬂue je dois retenir | CRITERE DE CHOIX ET DE PERFORMANCE i

OST 3.1 Les criteres de choix : la qualité, I'efficacité énergétique, la durabilité, la recyclabilité.

OST 3.2 Les criteres de performance d'un OST (grandeurs mesurables : vitesse, autonomie énergétique, etc.).

Les critéres de performance, contraintes et les critéres de choix

| ’\Diagramme des besoins des parties prenantes (du point de vue utilisateur)

Le diagramme des besoins des parties prenantes (du point de vue utilisateur) décrit pour chaque besoin et
contrainte, les critéres et niveaux de performances demandés. Le niveau de performance demandé a un
impact direct sur le choix des solutions et sur le colt du systeme.

Diagramme des besoins des parties prenantes
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Relation entre les diagrammes de contexte |Contexte : Environnement du systeme
et besoins des parties prenantes : Selie o= tlseo
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