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1 Einleitung

Mit diesem Videobeitrag prisentieren wir einen Prototyp von ProVision™ zur integrierten
dreidimensionalen Visualisierung und zur direkten Manipulation geschiftsprozeBbezogener
Organisationsinformationen im virtuellen Raum. Die Architektur von ProVision™ wurde in
[1] beschrieben. Die adaptiven und adaptierbaren Aspekte wurden in der Workbench-
Entwicklung beriicksichtigt [2]. Diese Présentation beinhaltet zwei Szenarien. Wéhrend sich
das erste Szenario auf Visualisierung von Modellstrukturen und deren iibergreifenden
Relationen konzentriert, setzt das zweite Szenario die Darstellungsschwerpunkte auf die
intuitive Darstellung von Modellelementen durch 3D-graphische Metaphern. In bezug auf das
erste Szenario ergibt sich in Bild 1 ein Uberblick iiber die Komponenten. Dargestellt in der
Workbench wurden ein Geschiftsprozef, ein Organigramm und eine Landkarte.

2 Visualisierung und Interaktion

Die Visualisierung von Geschiftsprozessen in ProVision™ basiert auf der ,»Graph im Graph“
Methode, die eine stufenweise detailliertere Darstellung einzelner Unterprozesse im
ProzeBmodell ermoglicht [2]. Des weiteren wurden Animationsfunktionen zur Beschreibung
dynamischer Informationsfliisse zwischen ProzeBschritten und Anderung von Leistungs-
kennzahlen zwecks Simulation entwickelt. Das Organigramm wurde als Cone Tree [3]
visualisiert. Die Organisationseinheiten im Organigramm wurden durch intuitive 3D-
Metaphern reprisentiert. Als drittes Komponente bietet ProVision™ eine Landkarte zur
geographischen Positionierung realer organisatorischer Einheiten.

Zur Interaktion kann der Benutzer die Objekte im virtuellen Raum auswéhlen, drehen,
anordnen, oder abfragen. Die drei Komponenten in der Workbench lassen sich voneinander
unabhingig bewegen und skalieren, um unterschiedliche Betrachterblickwinkel zu erzeugen.
Die Navigation und Interaktion erfolgt durch 3D-Ein-/Ausgabegerite.

3 Technische Ausstattung

Der Prototyp von ProVision™ lduft auf einem ONYX2 Graphikrechner. Die Interaktion mit
ProVision™ erfolgt durch einen Sensorstift oder eine 3D-Maus als Eingabegerit sowie eine
3D-Brille als Ausgabegerit. Die Benutzerpositionen werden durch ein Tracking System in
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Echtzeit erfat. Implementiert wurde der Prototyp objektorientiert in C++ und unter Einsatz
der Graphikbibliothek OpenGL Optimizer.

Bild 1 Prototyp von ProVision® (Ausschnitt)
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