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TECHNOLOGIE
Ce que je dois refenin

CAHIER DES CHARGES

CRITERE DE CHOIX ET DE PERFORMANCE

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

Q
QDiagramme 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 systéme.

Diagramme des besoins des parties prenantes

"Mission"
Robot de téléprésence

"Besoin service attendu”
Se déplacer sur une zone

Le systéme doit &tre agile, pouvoir se

déplacer & la vitesse souhaitée tout en
détectant les obstacles

Critdres de parormances

Distance de communicafion : 50 méires
Communication sécurisée

Permettre un enseignement & distance en remplagant I'éléve dans la salle de classe
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"Besoin i'meriace'

Permettre des
communications

Le systéme doit pouveir
transmettre la vidéo et le son
de la classe a une personne
distance sans lien physique.

Critéres de performances

Vidéo haute définition (HD)

"Besoin contrainte"
Respecter I'environnement

L'impact environnemental sera le
' plus faible possible avec des
i piéces éco-congues.

Ciitéras de performances

Matériaux recyciables 4
privilégier
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"Besoin service attendu”
Pouvoir s'orienter

Le systéme doit pouvoir s'orienter.

Critéres de pemormances

Sait de maniére autoname en
fonction de qui parle dans la piéce.
Sait 4 distance par ['éléve hors de

| Ia salie de classe.
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"Besoin contrainte”

"Besoin contrainte”

"Besoin pe

rformance”
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"Besoin opérationnel”
Agilité du robot

Le robot doit pouvoir se déplacer
pt tourner sur lui méme.

Cirtére de parformanceas

Vitesse ; 2km/h

"Besoin opérationnel”
Détecter un obstacle

se faire tout autour du systéme

Critére de performances

Distance minimum : 1m

La détection des obstacles doit

Etre autonome en énergie

Le systéme doit pouvair
fonctionner en autonomie.

Critéres de parmormances

Fonctionnement en continu de
5h minimum

Respecter les normes Orientation

especter les normes en Flage angulaire : 180°

igueur. Temps maximum pour
effectuer 180° : 8 secondes
Critéras de pernormances
Normes élecirigues
Narmes NF

Relation entre les diagrammes de contexte
et besoins des parties prenantes :

CAHIER DES CHARGES

(Contexte : Environnement du systéme
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