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Kapitel 4

Die Bedeutung des Wissens Uber Objekte
fur die Verarbeitung raumlicher Ausdricke

Die Deutung eines raumlichen Ausdruckes erfolgt relativ zur Struktur der zugrundegel egten
Raumreprasentation und relativ zum Wissen Uber die betellgten Objekte. Objektkonzepte
enthalten Informationen Uber die Gestdt und die Funktion von Objekten. Da an einem
raumlichen Ausdruck zwei Objekte beteiligt sind, ist auch das Wissen tber ihre typische
relative Lage zueinander und die potentiellen funktionalen Interaktionsformen zwischen ihnen
relevant. Objektkonzepte enthalten also Informationen Uber die Gestalt, die Funktion sowie
die Lageeigenschaften von Objekten.

Um Ausdricke wie ,auf dem Tisch und ,an dem Tisch® zu verstehen, muissen
Kommunizierende Uber ene bestimmte Vorstellung von Raum verfigen. In der
Strukturierung des Raumes in Teilrdume schlégt sich die mentale Reprasentation von Raum
nieder, die aus dem Zusammenspiel von konzeptuellem Wissen und Raumwahrnehmung
resultiert. Aufgrund der Beziehung zwischen Orten/Tellrdumen und Objekten geht in die
I nterpretation von rdumlichen Ausdriicken auch Wissen Uber Objekte ein. In diesem Kapitel
wird das Wissen Uber Objekte, das fir die Anayse der Bedeutung von raumlichen
Ausdriicken ausschlaggebend ist, vorgestellt.

4.1. Der anthropozentrische Wahrnehmungsraum

Die verschiedenen Raumauffassungen, die Philosophen und Physiker von der Antike bis in
die heutige Zat hinein hervorgebracht haben, tangieren den Wahrnehmungsraum, wie ihn
unsere Sprache reflektiert, nur bedingt [Buschbeck-Wolf 1994]. Nach der relativistischen
Raumauffassung, wie sie beispielsweise Aristotelest vertritt, wird Raum durch die konkreten
Gegenstande und Relationen zwischen ihnen konstituiert. Dabel gilt, dal3 zwel Objekte zur
selben Zeit nicht denselben Raum einnehmen kodnnen. Nach dieser Auffassung ist Raum
nicht anderes as die konkrete Anordnung von Dingen im Raum, wobei man die Lage der
Dinge zueinander als raumliche Relationen zwischen ihnen auffalt.

Die absoluten Raumauffassung, wie sie z.B. von Newton vertreten wurde, ist abstrakterer
Natur. Nach diesem Ansicht ist Raum unabhéngig von den Dingen, die in ihm enthalten

1Zu einer genaueren Diskussion Uiber Aristoteles Raumauffassung vgl. [Bollnow 1976].
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sind. Er ist ein unendliches, stationéres, dreidimensionales Ganzes, das as Behdtnis fir die
Positionierung von Objekten bereitsteht, das aber auch leer sein kann. Der absolute Raum ist
in dem Sinne absolut und konstant, als dal3 er sich bei der Lokalisierung von Objekten nicht
verandert.

Diese unterschiedlichen Aspekte bestimmen auch das Alltagsversténdnis von Raum. Sie sind
insofern miteinander eng verkniipft, als die absolute Auffassung, unter der der Raum as ein
unendliches Ganzes zu nehmen ist, die Voraussetzung fur die relaive Auffassung bildet,
unter welcher der Raum- genauer gesagt, die raumlichen Relationen - jeweils nur als
Tellraum aufgefaldt werden kann (vgl. [Li 1994]). Das heifdt, dal3 die Objekte, die raumliche
Relationen eingehen und fir die der Raum eine existentielle VVoraussetzung darstellt, bereits
vor der Relationsaufnahme a priori identifiziert werden konnen und in konkreter greifbarer
Form vorliegen. Dadurch teilen sie mit ihrer Raumbesetzung den absoluten Raum in
Teilrdume auf, dieihrerseits die raumlichen Relationen manifestieren.

Unser Wahrnehmungsraum ist in erster Linie geprégt von den Objekten und den Relationen,
die sich zwischen ihnen aufspannen: "the perceptua space to be characterized by a theory of
perception must be rdatve in character” [Miller/ Johnson-Laird 1976]. Der
Wahrnehmungsraum, der auch als der "Basisraum oder Anschauungsraum” (vgl. [Klein
1991]) oder as der ,Primére Orientierungsraum” (vgl. [Lang 1989]) bezeichnet wird, ist
entsprechend der irdischen Raumerfahrung durch weitere Eigenschaften geprégt. Diese
beziehen sich in erster Linie auf die geophysikalischen Gegebenheiten unseres Planeten und
die biologischen Eigentimlichkeiten des menschlichen perzeptiven Apparates. Die
Konstituierung unseres Wahrnehmungsraumes ist das Ergebnis der Interaktion mit unserer
altéglichen Umwelt und wird von galaktischen Raumen oder mikrokosmischen Raumen
atomarer Bausteine nicht tangiert, da diese in unserer Lebenssphére wenig relevant sind, d.h.
er ist ein im wesentlichen anthropozentrisches Gebilde (vgl. [Buschbeck-Wolf 1994]).

Im algemeinen sind fir unseren Wahrnehmungsraum die folgenden Eigenschaften relevant
(vgl. [Miller & Johnson-Laird 1976], [Wunderlich 1982], [Herskovits 1986], [Lang 1989],
[Klein 1991], [Buschbeck-Wolf 1994]):

1 Der Wahrnehmungsraum ist dreidimensional.

2. Der Wahrnehmungsraum ist vertikal ausgezeichnet. Die Gravitationskraft hat
zur Folge, dal?ale Objekte, die nicht leichter als Luft sind und die Schwerkraft nicht
durch Bewegung tberwinden, von der Erdoberflache selbst oder einem anderen von
ihr getragenen Objekt unterstiitzt werden. Den dominanten Charakter der Vertikae
beschreibt [Lang 1989] wie folgt: ,Aufgrund ihres Ursprungs in der durch das
Gleichgewichtsorgan vermittelten Interpretation der Gravitation, besitzt die Vertikale
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die Eigenschaften der Konstanz und Ubiquitét; der aufrechte Gang weist ihr einen
Ful3punkt und eine fixe geofugale Richtung zu."

3. Der Wahrnehmungsraum ist egozentrisch organisiert. Die Orientierung im
Raum und die Perzeption von Objektpositionen erfolgen von Bezugspunkt des
Sprechers oder Horers aus, der bei [Wunderlich 1982] als ,Ego* und be [Klein
1991] als"Origo" bezeichnet wird, d.h., die Orientierung im Raum ist deiktisch. Die
Achsen, bezlglich derer Objekte positioniert werden, sind durch die biologischen
Eigenschaften des Menschen festgelegt. So wird bezlglich der Raumvertikale und
des aufrechten Ganges des Menschens die Oben-Unter-Relation hergestellt und
beziiglich des optischen Wahrnehmungsorgans der Augen eine Betrachterachse
induziert, die orthogonal zur Vertikalen positioniert ist. In bezug auf diese Achse wird
die Vorn-Hinten Relation festgel egt.

Es wird oft angenommen, dal3 der anthropozentrische Wahrnehmungsraum die Struktur des
dreidimensionalen Euklidischen Raumes hat, der metrisch ist und sich als topologischer
Raum darstellen 183t. Wir kommen in der alltaglichen Kommunikation mit Raumausdriicken
aus, die eher topologischer Art sind, da prapositionale Raumausdriicke in bezug auf die
Distanz zwischen Objekten, die eine rdumliche Relation zueinander eingehen, sowie die
genaue Bestimmung ihrer Lagekoordinaten inhdrent unterspezifiziert sind. Diese
Unterspezifiziertheit ergibt sich aus der fehlenden Informationen Uber die Objekte in der
Welt, die konzeptuelle Erfassung ihrer Interaktionsbereiche sowie das Wissen uber die
typischen Konstellationen von Objekten zueinander, ihrer Grofenverhaltnisse, etc. Dadurch
entstehen die Schwierigkeiten der Modellierung des Verstehens raumlicher Ausdriicke.

Es gibt aber keine andere Moglichkeit, den betrachteten Raum fur Lokalisierungsaufgaben zu
segmentieren, als die darin enthatenen Objekte zu verwenden. Bekannte und visuell
auffalige Objekte, sogenannte Landmarken, werden dazu verwendet, um den die
Landmarke umgebenen Raum in bezug auf den EinfluRbereich dieses Objektes und seiner
internen  Strukturierung  zu  segmentieren. Die Fahigkeit eines Objektes as
Lokalisierungsbezug fir andere Entitéten dienen zu kdnnen, unterteilt den Raum aul3erhalb
des Objektes in Nahe-Bereich oder in ahnlicher Form in [Miller/ Johnson-Laird 1976] als
"region of interaction”" beschrieben, und den restlichen Raum, den Ferne-Bereich bzw. die
Distalregion (vgl. [Bierwisch 1988], [Herweg 1988]).

Mit Hilfe der internen Strukturierung des Landmarken-Objektes kann der N&he-Bereich
weiter unterteilt werden. Insgesamt gilt, dal3 sechsseitige -intrinsische oder extrinsische-
Referenzsysteme den Einfluf3ereich einer Landmarke in sechs einzelne Teile segmentieren.

Der das Objekt O umgebenen Raum wird segmentiert in den vom Nahe-Bereich induzierten
Raumausschnitt RN und den vom Ferne-Bereich induzierten Raumauschnitt RE (vgl.
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[Pribbenow 1992]). Durch die intrinsische Ausrichtung des Objektes wird RN weiter in
sechs Teilraume unterteilt, die zu den Seiten des Objektes korrespondieren. Es sind also die
Raumschnitte zur Vordersaite Ry, Hinterseite RH, linker Saite R[_, rechter Saite RR, die
Obersaite RO und Unterseite Ry, der Landmarke. Das Objekt selbst kann durch seine
Unterteillung in einzelne Telle eine objektinterne Strukturierung induzieren, die gleichzeitig
als Struktur des von dem Objekt eingenommenen Raumes verwendbar ist. Beispielsweise
wird eine Vase, ds Hohlkorper?, unterteilt in den Tellraum R\, der von den substantiellen

Teilen der Vase induziert wird und zur Lokaliserung von Entitdeen wie Rissen oder
Spruingen dienen kann, und den Telraum RE, der zum der Vase zugeordneten Hohlraum

korrespondiert und zur Lokalisierung verwendet werden kann.

4.2. Die Bedeutung des Wissens Uber Objekte

Das Problem der Verwendungsbedingungen einer Praposition wirft die Frage auf, ob die
réumlichen Eigenschaften der involvierten Objekte den Gebrauch der Prgposition zulassen.
Die ndhere Betrachtung der Kombination von Prdposition und Nomen berechtigt zur
Annahme, dal3 es einen Zusammenhang zwischen der raumlichen Gestalt von Objekten und
dem sprachlich konventionellen Gebrauch der Prdposition gibt. Nicht jedes Nomen |&% sich
mit einer Praposition zu einem sprachlich korrekten Ausdruck kombinieren. Es muf3 also
erklért werden, inwieweit die Eigenschaften der beteiligten Objekte die Verwendung der
Praposition beeinflussen. Man kann die Bedeutungsreprasentation einer Préposition ableiten,
nur wenn man erkléart, wann ein Nomen mit einer bestimmten Préposition zusammen
verwendet werden kann. Die Eigenschaften der Objekte, die zueinander in eine réumliche
Beziehung gesetzt werden, sind ebenso an der Interpretation des Gesamtausdrucks beteiligt.
Diese Eigenschaften spezifizieren den Raumausdruck in bezug auf die konkreten
Gestalteigenschaften der involvierten Objekte und bzgl. typischer funktionaler Relationen
zwischen ihnen.

Mark, S. Svorou und D. Zubin [Mark et a. 1987] haben eine Methode fir die Einteilung von
Objekten und ihrer Umgebungen in Regionen eingefuhrt. lhre Systematik ist die folgende:
Jedes Objekt hat

o ein Inneres,
. eine Fléche,
. und elne aulere Region angrenzend an das Objekt.

2Die Bildung von Hohlkérper wird ausfiihrlich in 4.4. beschrieben.
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Die Bestimmung der Grof3e der dul3eren Region ist problematisch, weil sie nicht immer von
demselben Objekt begrenzt ist. Deshab hat die aul3ere Region eine Skala, die wie folgt
bestimmt wird:

. die Grof3e des Objektes selbst,
. der Abstand zu und/oder die Grof3e der anderen relevanten Objekte,
. und ein funktional bestimmter Gebrauchsraum um das Objekt herum.

Ebenso ist die &ulRere Region eines Objektesin zwel Teile aufgeteilt:

. ein eindimensionaler vertikaler Raum: eine obere und eine untere Teilregion
des Objektes,
. und ein zweidimensionaler horizontaler Raum um das Objekt herum und eine

Einteilung des horizontalen Raumes in Links, Rechts, Hinten und VVorne.

Gemal} dieser Systematik werden die Objekte bzgl. ihre rdumlichen, funktionalen und
L ageeigenschaften beschrieben.

4.2.1. Raumliche Eigenschaften von Objekten

Fur die Beschreibung von Objekten wird vorausgesetzt, dal3 sich ihre réaumlichen
Eigenschaften innerhalb eines bestimmten Zeitintervalles nicht verdndern. Neben der
Eigenschaft, einen Ort einzunehmen, haben Objekte rdumliche Charakteristika, ndmlich eine
Gestalt und eine Grof3e.

4.2.1.1. Die Gestalteigenschaften von Objekten

Die Vorstellung von der Objektgestalt wird vermutlich nach Dimensionditét differenziert
(vgl. [Miller/Johnson-Laird 1976]). Nach [Zusne 1970] efolgt die Wahrnehmung der
Objektgestalt Uber Objekttelle wie Oberflachen, Kanten und Ecken. Eine Kante wird
wahrgenommen bei einer abrupten Veranderung in der Farbe, Oberflachenstruktur oder der
Richtung von Linien. Die Oberflache dreidimensionder Objekte ist (mit Ausnahme
kugelformiger Objekte) in einzelne, durch Kanten begrenzte Flachen strukturiert. Der
Begriff "Oberflache" ist adlgemein as Gesamtheit dler Flachen, die ein Objekt von auf3en
begrenzen, zu definieren. Beispielsweise setzt sich die Oberflache eines Wrfels aus sechs
quadratischen Flachen zusammen. Wo zwei Flachen aneinanderstol3en, entsteht eine Kante,
und wo drel Flachen zusammenlaufen, ergibt sich eine Ecke. Ein Wirfd hat also zwdlf
Kanten und acht Ecken. Bel zweidimensionalen Objekten bildet die Kante die Begrenzung
zwischen Innen und Aul3en; die Begrenzung dreidimensionaler Objekte ist durch die
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(strukturierte) Oberflache gegeben. Das konzeptuelle Wissen Uber die Gestalteigenschaften
von Objekten geht Uber die genannten Eigenschaften der Erstreckung und Begrenzung weit
hinaus. Fir die Raumstrukturierung durch Lokaliserungsausdriicke sind aber diese
Basi seigenschaften ausschlaggebend.

Die Mehrzahl der Objekte ist dreidimensional. Allgemein betrachtet verfliigen dle
dreidimensionadlen Objekte Uber enen Innenraum, Aulenraum und Oberfléchen.
Zweidimensi onale Objekte haben folgerichtig nur eine Flache. Manche Objekte konnen aber
auch zweidimensional konzeptuaisiert werden, also als ebene, durch Kanten begrenzte
Flache, z.B. Fenster, Stral3e, Rasen (vgl. [Bierwisch/Lang 1987]). Objekte wie "Meer" und
"Flul3' verfligen Uber eine Oberfléache und Kanten; namlich die Wasseroberflache und ihre
aul3ere Begrenzung. Die eindimensionalen Objekte haben keine Flache, kdnnen aber as Linie
betrachtet werden. Konzepte wie "Kiste" stehen fir die &ulRere Begrenzung des Meeres.
Nicht ale Entitdten sind mit einer klaren dimensionalen Vorstellung assoziiert. Wenn man
beispielsweise sagt: sie steht in der Schlange, wird Schlange dann as Linie oder
dreidimensional reprasentiert, da sie doch aus Personen gebildet ist (vgl. [Becker 1994]).
Den Raum, den ein Objekt fur eine bestimmte Zeit einnimmt, wird bei [Klein 1991] ds
"Eigenort” des Objektes bezeichnet. Der Eigenort etwa einer Bushaltstelle oder eines
Bahnhofs hat eine vage Begrenzung, da der Eigenort eines Objekts nicht immer klar
eingegrenzt ist. Ist das denotierte Objekt oder der denotierte Objektteil nur teilweise begrenzt,
wird ein Abschlufd nach bestimmten Prinzipien der Gestatfortfiihrung hinzugedacht. Der
Eigenort umfald auch die leeren von materiellen Teilen des Objektes nicht belegten, aber
zumindest teilweise umschlossenen Raumteile. In jedem Fall wird der Eigenort schematisiert
vorgestellt. Zur Bestimmung des Eigenorts eines Baumes wird nicht die Kontur jedes seiner
AuReren Blétter in Rechnung gestellt. Bei der Uberfiihrung eines Objekts in seinen Eigenort
werden dimensionale Eigenschaften ausgeblendet: Ort ist ein vdllig dimensionsneutrales
Konzept (vgl. [Becker 1994]).

4.2.1.2. Die GrofRe des Objekts

Nach [Talmy 1983] wird der Suchvorgang des LO erleichtert, wenn das RO gréfier als das
LO ist, wobei die Grofle sich danach bemif¥, da3 die Suche schnell und erfolgreich
durchgefhrt werden kann. Betrachten wir die folgenden Beispiele:

81. *lebusestalabicyclette
* Der Busist an/beim Fahrrad

82. *lamerestal hotd
* der Seeist an Hotd
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Die Inakzeptabilitét der Beispiele in 81 und 82 liegt darin, dal3 die betreffenden LOs
normalerweise grof3er als die involvierten ROs sein sollen. Allerdings macht die relative
Grofe ein Objekt nicht alein zu einem guten Anhaltspunkt (vgl. Beispiele 83-84).

83. a. Die Post ist am Bahnhof
b. Der Bahnhof ist an der Post

84.  der Park ist bel der Bushaltstelle

Es ist durchaus sinnvoll die Ausdriicke in 83 und 84 zu sagen, obwohl die Post und die
Bushaltstelle jeweils kleinere Ausmalie haben as der Bahnhof und der Park. In der von 83a
beschriebenen Situation ist das RO nach den altaglichen Erfahrungen sicher grof3er als das
LO. Dennoch ist das Beispiel in 83b akzeptabel, obwohl hier eine Umkehrung vorliegt. Auf
die Frage "wieviel gréfl3er das LO als das RO sein darf” gibt es keine prézise Antwort, weil es
sich hier um einen Normwert handelt, der innerhalb gewisser Grenzen variieren kann. [Li
1994] nimmt an, dal3 ein Objekt dann als RO geeignet ist, wenn es vergleichsweise grofer
ist.

Unter 84 stellt die Bushaltstelle einen besonders ausgezeichneten Orientierungspunkt dar, ist
also saient. Dies bedeutet, dald andere Faktoren fur die Akzeptabilitét einer Raumrelation
eine entscheidende Rolle spielen. Damit beeinflussen nach [Becker 1994] mindestens drei
Faktoren die Wahl des RO: Permanenz (relativ zum gemeinsam geteilten Wissen), relative
Grole und Salienz. Ein Objekt ist prominent, wenn es durch Form und Sichtbarkeit visuell
dominiert ("ins Auge sticht fallt") oder auch durch seine Funktion bestimmte Alltagsabléaufe
wesentlich gliedert.

4.2.2. Funktionale Eigenschaften von Objekten

Das Wissen Uber die Gestalteigenschaften von Objekten ist eng mit dem Wissen Uber ihre
funktionalen Eigenschaften verbunden. Die Funktion determiniert z.T. die Form,
andererseits |83 sich aus Formeigenschaften die Funktion ableiten. Ein Tisch dient dazu,
Objekte zu tragen, damit sie manipuliert werden kénnen. Deshalb hat ein Tisch eine feste,
flache Oberflache in bestimmter Hohe. Und well er eben diese Form hat, 183 sich ihm diese
Funktion zuordnen. Allerdings ist diese enge Verbindung von Form und Funktion for
Artefakte, also von Menschen fur bestimmte Zwecke erdachte Gegenstande, charakteristisch.
Nicht jede Entitét ist funktional determiniert.

Funktionale Eigenschaften kénnen bei der Schematisierung des Eigenorts nach Teilr&umen
eine Rolle spielen. Vergleicht man etwa Uber die Sprachen hinweg, welchen Entitéten ein
"in"-Raum zugeordnet werden kann, dann stellt man fest, dald bestimmte Objekte dafir
prédestiniert sind, und zwar sind dies Behdlterobjekte. Ebenso sind Objekte, denen en
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"auf"-Raum zugeordnet werden kann, in der Regel Tragerobjekte. Objekte wie eine Schae
und ein Tablett kdnnen eine dhnliche Gestalt haben, aber ein Apfe ist immer ,,in der Schale"
und ,auf dem Tablett*. Dies ist wesentlich darauf zurlickzufiihren, dal3 eine Schale en
Behdterobjekt und ein Tablett ein Trégerobjekt ist. Restriktionen fur die Zuweisung von
Teilraumen zu einem Objekt lassen sich aso z.T. funktional begriinden.

Man kann aber auch zu dem radikalen Schlul kommen, dald bestimmte
Lokaliserungsausdriicke nicht primé& eine raumliche Relation zwischen Orten und
Tellraumen herstellen, sondern eine funktionale Relation. Diese Ansicht wird von
[Vandeloise 1986] vertreten. Er geht davon aus, dal? die franzdsische Praposition “dans” die
Relation "contenant/contenu” (Behdlterobjekt/gehaltenes Objekt) und franzdsische
Praposition “sur” die Relation "porteur/porté" (Tragerobjekt/ getragenes Objekt) ausdriickt.
Es gibt jedoch Beispiele flr die Verwendung von “dans” und “sur”, die nicht in diesem Sinne
funktional gedeutet werden kdnnen, z.B. ,I’avion dans les nuages* (,das Flugzeug in den
Wolken®), ,les animaux dans la prairie“ (,,die Tiere in der Wiese") oder ,le village sur la
frontiere" (,das Dorf an der Grenze"). Allen Verwendungen von “dans” bzw. “sur” ist aber
gemeinsam, dald sie eine Zuordnung zu einem bestimmten Teilraum vornehmen. Es ist
deshalb sinnvoll, von einer rdumlichen und keiner funktionalen Grundbedeutung der
Ausdriicke auszugehen.

Andererseits konnen funktionale Faktoren aus der Beschreibung nicht ausgeschlossen
werden. Man kann sich dies am Vergleich der Lokaliserungen , le divan est contre le mur®
(wortwortliche Ubersetzung ,, das Liegesofa ist gegen die Wand*) und , le tableau est sur le
mur (,,das Geméalde an der Wand"*) verdeutlichen. Rein rdumlich gesehen ist die Beziehung
zwischen LO und RO in beiden Félen die gleiche: das LO befindet sich am Rand des RO.
Die Prapositionen sind aber nicht austauschbar. Diesist darauf zurtickzufiihren, dal3im einen
Fall das LO vom RO getragen wird, wahrend esim anderen Fall auf einer dritten Entitét, dem
Boden, aufliegt. Auch wenn man also eine raumliche Grundbedeutung annimmt, missen in
die Beschreibung der Verwendungsbedingungen von Lokalisierungsausdriicken funktionale
Faktoren eingehen.

4.2.3. Die relative Lage von Objekten

Wird ein LO zu einem RO lokalisiert, dann entsteht in Abhangigkeit von dem Wissen Uber
die Gestalt von Objekten, ihre Funktion und ihre typische Lage zueinander eine bestimmte
Vorstellung von der Konfiguration, die diese Objekte bilden, aso von der Art ihrer
Zusammenfiigung oder Anordnung relativ zueinander. Bel gleichem Lokalis erungsausdruck
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kann die Konfiguration sehr unterschiedlich sein. Man vergleiche nur: ,das Wasser in der
Vase" - ,dieBlumeninder Vase" -, der Sprung in der Vase®.

Die Lageeigenschaften eines Objekts sind ebenfallsin die Objektbeschreibung einzubeziehen,
da "oben"-, "unten"- sowie "neben”-Regionen, ebenso wie Deck- oder Seitenfléachen von
Objekten stets relativ zu ihrer Position im Raum festgelegt werden. Dabel geht es darum,
festzuhalten, ob die Objekte Uber eine fixierte Position verfligen und unbeweglich sind, bzw.
eine kanonische Lage haben, die mit Beweglichkeit gekoppelt ist, oder ob es fir das Objekt
keine typischen Lageeigenschaften gibt. Unter diesem Gesichtspunkt ist das Objektschema-
Modell von [Lang 1991] besonders interessant.

4.2.3.1. Das Objektschema von Lang

Nach [Lang 1991] ist ein Objekt - unter dem mentalen Aspekt betrachtet- in Form eines
Schemas konzeptuadisiert. Dieses Schema enthdlt zwel Arten von Informationen,
Informationen Uber die Gestalteigenschaften und Informationen Uber die Lageeigenschaften
des betreffenden Objekts. Lang beschreibt die Raumkonzepte von Objekten mit Hilfe zweier
Kategorisierungsraster: das ene ist das "Inhdrente Proportionsschema' (IPS) fur die
Gestalteigenschaften und das andere ist der "Primére Orientierungsraum” (POR) fir die
L ageeigenschaften.

In IPS werden die Gestalteigenschaften des Objekts, wie Begrenzung, Symmetrieachsen,
Achsenintegration, Dimensionditdt und Prominenz (das Verhdtnis der Achsen zueinander)
definiert und die Parameter max - flr das Dimensionspaar lang-kurz, sub - fur dick-diinn und
dist - fur weit-eng abgegrenzt. Dies sind Dimensionskonzepte, welche sich auf die inhdrenten
Objekteigenschaften beziehen und unabhéngig vom Umgebungsbezug der Objekte bestimmit
werden.

Im POR werden die Positions- und Lageeigenschaften von Objekten auf der Basis der im
IPS erfaliten Objekigestalt beschrieben. Der Orientierungsraum POR ist entsprechend der
menschlichen Kognition durch drei Achsen ausgezeichnet: der dominierenden Vertikaen,
bzgl. derer der Parameter vert fr hoch-niedrig abgegrenzt wird, der Betrachterachse, die fur
das Konzept obs- der Tiefe konstitutiv ist, sowie der Horizontalen, auf der sich der
Parameter across fur breit-schmal herauskristallisert. Der POR wird weiterhin zur
Bestimmung von Orientierungss und Perspektivierungseigenschaften von Objekten
verwendet. [Lang 1990] unterscheidet zwischen intrinsischer und extrinsischer Orientierung
bzw. Perspektivierung:



4. Die Bedeutung des Wissens tiber Objekte fur die Verarbeitung raumlicher Ausdriicke 82

"die Zuweisung von Lageeigenschaften durch POR manifestiert sich entweder in objektkonstitutiver
(intrinsischer) oder in kontextuell induzierter (extrinsischer) Orientierung bzw. Perspektivierung von
Objekten. In ersten Falle ist die betreffende Achsenauszeichnung (intrinsische Hohe und/oder Tiefe)
Bestandteil einer aktual spezifizierten Instanz des Objektkonzepts' (S.67)

Die Begriffe Orientierung und Perspektivierung stehen jeweils im Zusammenhang mit der
Vertikalachse und der Betrachterachse aus dem POR. So werden die dreidimensionaen
Objekte beztiglich der intrinsischen und extrinsischen Unterscheidung der Dimension Hohe
sowie die Korrelation mit der Eigenschaft der Beweglichkeit in vier digunkte Subklassen
unterteilt:

(2) a fixierte Orientierung (Berg, FluR)
b. kanonische Orientierung (Tisch, Turm)
c. inhérente Orientierung (Buch, Bild)
d. ohneintrinsische Orientierung (Stange, Ziegelstein)

Dievier Gruppen besagen folgendes: "Fixierte Orientierung korreliert mit Unbeweglichkeit,
kanonische mit Festlegung einer Normalposition und danach eingeschréankter Beweglichkeit,
inh&rente mit vom umgebenden Raum unabhangigen Vertikalitétsmerkmalen und daher freier
Beweglichkeit. Objekte ohne intrinsische Orientierung erhalten Vertikaitétsmerkmale nur
durch kontextuell induzierte Orientierung” (S.67). Zu beachten ist, dal3 nicht nur die Objekte
von der Gruppe (2d) extrinsicher Orientierung unterliegen kdnnen, sondern auch die aus (2b)
und (2c).

Im Gegensatz dazu miifdte man drei digunkte Subklassen bilden, wenn man die Dimension
Tiefe zur Kategorisierung heranzieht:

(3  a kanonische Perspektivierung (Fluf3, Tasse)
b. inh&rente Perspektivierung (Loch, Wunde)
c. ohne intrinsische Perspektivierung (Brett, Ziegelstein)

Mit der kanonischen Perspektivierung ist gemeint, dal3 das betreffende Objekt eine
Achseneigenschaft aufweist, die seine Normalposition relativ zum Betrachter definiert; mit
inhérenter Perspektivierung sind digjenigen Objekte gemeint, deren Tiefe unabhangig von
dem umgebenden Raum determiniert ist; " Objekte ohne intrinsische Perspektivierung erhalten
eine Tiefe bzw. betrachter-abhangige Seiten nur als kontextuell induzierte Auszeichnung”
(S.68).

In der Kombination der Prinzipien und Eigenschaften, die in den beden
Kategorisierungsrastern erfaldt werden, entstehen die Objektschemata (OS) als konzeptuelle
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Représentationen réumlicher Objekte. Ein OS besteht aus einer Kopfzeile, die Informationen
Uber Dimensionalitét, Achsenanzahl und ihre Proportion zueinander sowie Achsenintegration
enthdt. In der zweiten Zeile sind die Werte vert, sub, max, etc. aufgefihrt. In einer dritten
Zeile schliefen sich jene Werte an, die kontextspezifisch aternativ induziert werden kénnen.
So wird nach Lang z.B. dem Objekt Mauer das folgende Objektschemata zugewiesen, das
einer Mauer die Dimension Lange, Hohe und Dicke zuschreibt:

4 <a b c> Mauer
max vet sub

,Die erste Zeile eines OS, genannt: Kopfleiste, enthdt Angaben Uber Objekteigenschaften,
diefur die Dimens onsauszei chnung vorauszusetzen sind. < > kennzeichnet die Begrenztheit
des Objektes, das Fehlen von () indiziert die Desintegriertheit der Achsen des Objektes.
Innerhalb der spitzen Klammern stehen a's Spaltenbezeichnungen die Variablen a, b, ¢ fur
Objektabmessungen. Die a phabetische Ordnung bzw. die Links-Rechts-abfolge im OS wird
interpretiert als Rangfolge der perzeptiven Prominenz der betreffenden Abmessung ...*
[Lang 1987].

Im Fall von ,Mauer® werden a, b und c jewells durch die Achseneigenschaften ‘max’, ‘vert’
und ‘sub’ spezifiziert, die die Belegungsinstanzen fur die Parameter MAX, VERT und SUB
bilden. In Lang (1987) sind diese Parameter wie folgt definiert: "Der Parameter ‘Maximalitét’
(kurz: MAX) zeichnet digenige nicht-integrierte Achse eines Objekts x aus, die die grofdte
Extension hat" (S.382). Gemeint ist hier die Lange, welche fur die groéfdte dimensionale
Ausdehnung - im Fall der Mauer - bezeichnend und perzeptiv auch prominent ist. "Der
Parameter VERT zeichnet digienige nicht-integrierte Achse eines Objekts x aus, die mit der
Vertikalen koinzidiert” . Mit der HOhe der Mauer wird hier digenige Objektachse
identifiziert, die mit der Vertikalen des POR zusammenféllt. Der Parameter " Substanz” (kurz:
SUB) zeichnet eine nicht-maximal e nicht-integrierte dritte Achse oder aber den Durchmesser
einer aus zwei nicht-maximalen Achsen gebildeten winkellosen Flache aus. Das heifdt, das
Objekt "Mauer" hat neben der maximaen Achse, die fur die Léange bezeichnend ist, noch
zwel nicht-maximale Achsen, ndmlich die Hohe und die Dicke. Fur die Hohe steht der
Parameter VERT; die Decke wird durch den Parameter SUB ausgezeichnet. Wahrend die
Parameter MAX und SUB, die die Gestalteigenschaften des Objekts determinieren, durch
den Kategoriserungsraster IPS ausdifferenziert sind, ist der Parameter VERT, der die
Lageeigenschaft bestimmt, aus dem Raster POR entnommen. Das heifd, "den nach IPS
hinschtlich ihrer Gestalteigenschaften kategorisierten Objekten werden durch den POR
Lageeigenschaften zugewiesen, indem gewisse Objektachsen durch Koinzidenz mit der
Vertikalen und/oder der Betrachterachse im umgebenden Raum positioniert werden” [Lang
1990:65]. Die drei aus den beiden Rastern gewonnenen Parameter MAX, SUB und VERT
zeichnen in ihrer Interaktion die Dimensionen des Objekts Mauer vollsténdig aus. Sprachlich
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sind MAX, VERT und SUB im Fall von Mauer jeweils durch die Adjektive lang, hoch und
dick belegt. Betrachten wir dazu die folgenden Beispiele:

5) <a b c> FluR, Graben, Badewanne
max  across vert
obs
6) <a b> Stral3e
max across

Wie erwdhnt, stehen die gewinkelten Klammen < > fir die Begrenztheit des betreffenden
Objekts. die dimensionalen Objektachsen werden durch a, b und ¢ angezeigt, wobei deren
Reihenfolge den Grad der Prominenz wiedergibt, d.h. also, a ist prominenter als b und b ist
prominenter als c. Bezeichnend fir unbewegliche Objekte ist, dal? sie entweder weniger as
drei Dimensionen haben (wie Stral3en), oder in ihrem OS einen Eintrag wie f-vert (wie z.B.
Berg), i-obs (wie Loch) oder vert-obs (wie Flu}) aufweisen. ‘f-vert’ steht fir fixierte
vertikale Achse ‘i-obs steht fur inh&rente Betrachterachse, ‘vert-obs steht fir die zur
Vertikalen gegenléufige Betrachterachse (vgl. [Li 1994: S110]). Bewegliche Objekte sind
digenigen, die diese Bedingungen nicht erfillen. Wahrend dle unbegrenzten Objekie
unbeweglich und dimensional nicht bestimmbar sind, unterteilen sich die begrenzten Objekte
gemal3 ihrer Dimensionalitét in drei Gruppen: ein-, zwei- und dreidimensional. Bei den zwel-
bzw. dreidimensional en Objekten konnen die Objektachsen auch integriert sein.

Aus (5) ist zu lesen, dal’ "Flul®" (auch "Graben" und "Badewanne") ein dreidimensionales
begrenztes Objekt ist, das durch die Achsen max, across und vert-obs ausgezeichnet ist,
wobel vert mit obs koinzidiert. (6) zeigt, dal3 "Stral3e" als ein zweidimensionales begrenztes
Objekt durch die Achsen max und across gekennzeichnet ist. Beide Objekte haben keine
Hohe, aso keine extrinsische Vertikae, weil "Flul3" eine durch vert-obs gekennzeichnete
Tiefe in Gegenrichtung zur Vertikalen haben und "Stral3e" nicht Gber vert verflgt.

(4) zeigt, dal’ die in dem OS definierten Charakterisierung sowohl auf Mauern as auch auf
Wande zutrifft, die sich dadurch unterscheiden, dal? die Mauer eine zugangliche Deckflache
hat, wogegen diese bei der Wand fehlt. Auch in (5) treffen die in diessm OS kodierten
Eigenschaften in gleicher Weise auf einen Flul3, der einen materiell belegten Raum einnimmt
und eine zugangliche Deckfléche hat, als auch einen Graben zu, der einen Hohlraum
konstituiert, ohne Uber eine Oberfléche zu verfigen. Eine Badewanne stellt einen offenen
Hohlkoérper mit verschiedenen Telloberflachen dar.

Wir missen feststellen, dal3 Informationen wie die Konsistenz des Raumes, den die Objekte
einnehmen, ihre Offen- und Geschlossenheit sowie das Vorhandensein relevanter
Teiloberfléachen aus Objektschemata nicht ableitbar sind. Wie die oben vorgestellten Beispiele
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zeigen, werden unter einem Objektschema Objekte mit jewells unterschiedlichen
topologischen Eigenschaften erfal3t. Wenn man versucht, aus den Objektschemata
Folgerungen Uber das Vorhandensein topologischer Regionen abzuleiten, dann kommt man
zu dem Resultat, dald sie eine solche Ableitung nicht konsequenter Weise zulassen (vgl.
[Buschbeck-Wolf 1994]). Zwar weist der Dicke-Parameter sub darauf hin, dal3 en
Festkorper vorliegt, aber nicht jeder Festkorper ist durch sub charakterisierbar (wie z.B.
Leiter, Berg oder Stein). Ebenso impliziert der Parameter dist, dal3 es sich um enen
Hohlkorper handelt, aber nicht fur ale wirklichen Hohlkorper ist dieser Wert belegt.
Hohlkorper mit drei ausgegliederten Achsen (vgl. Kihlschrank oder Aquarium) haben
keinen Parameter, der auf diese topol ogische Kategorie schlief3en [&3t. Daraus folgt, dal3 sich
die Charakteriserung réumlicher Objekte in Form vom Objektschemata und ihre
Beschreibung a's Menge topologischer Eigenschaften einander ergénzen. Beide Arten von
Informationen missen in eine vollstdndige rdumliche Objektbeschreibung einbezogen
werden, da fir die Interpretation der von der jeweiligen topologischen Prépositionen
ausgedrickten raumlichen Relation beide Arten von Konzepte benttigt werden: das
konzeptuell determinierte OS, aus dem die konfigurative Gestalt der betreffenden rdumlichen
Relation zu erschlief}en ist, und das topologische Konzept der Nachbarschaft, das in [Lang
1990, 1991] ohne weitere Diskussion vorausgesetzt wird. Eine ausfuhrliche Beschreibung
der topol ogischen Konzepte der Nachbarschaft findet sich in [Buschbeck-Wolf 1994].

4.3. Topologische Eigenschaften zur Objektbeschreibung

Um die Verwendungsbedingungen der Prgpositionen beschreiben zu kénnen, benétigt man
einige topologische Eigenschaften von Objekten. Wie schon erwahnt, besitzt jedes Objekt
ein Inneres, eine Flache und eine aul}ere Region angrenzend an dieses Objekt. Folgende
Merkmale représentieren diese sogenannten topol ogischen Eigenschaften:

(7) Place(X) . der Raum, den ein Objekt X einnimmt.
Surf(X) . perzeptuel relevante Objektoberflachen von X.
Ext(X) . die aul3ere Region von X, die ndhere Umgebung von X.

4.3.1. Der Raum, den ein Objekt einnimmt

Fur die Beschreibung von Objekten wird vorausgesetzt, da3 sich ihre raumlichen
Eigenschaften innerhab eines bestimmten Zeitintervales nicht verandern. Das hell¥
beispielsweise, dald Substanzen, bei denen mit Verdnderung des Aggregatzustandes eine
Modifikation der rd&umlichen Eigenschaften eintritt, immer nur aus der Perspektive eines
konstanten Zustandes betrachtet werden (vgl. Der Zucker im Tee). Fir Objekte mit der
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Eigenschaft der Vielgestaltigkeit, wie Hande und Tucher, gilt, da3 in einer gegebenen
Lokalisierungssituation immer nur eine dieser Gestalten vorliegt.

Fur die Beschreilbung des Raumes, den ein Objekt einnimmt, wird zwischen materiell
belegten und nicht materiell belegten Raumpunkten unterschieden. Die Zweiteilung ist aus
unterschiedlichen Grunden sinnvoll. Einerseits konnen damit aus funktionaler Sicht
Behdltnisse, die einen leeren Innenraum fir die Lokalisierung anderer Objekte zur Verfligung
stellen, von Nicht-Behaltnissen unterscheiden werden. Dies hat andererseits Konsequenzen
fur die Art der Lokaliserung im jeweiligen Teillraum, was ene Differenzierung von
verschiedenen Arten der raumlichen Inklusion, die von der Préposition “in” ausgedriickt
werden, nach sich zieht, wie in "die Milch in der Tasse" as Inklusion in einem leeren
Innenraum vs. "der Sprung in der Tasse", der nur as eine Art Hohlraum im Porzellan der
Tasse interpretiert werden kann. Der Raum, den ein Objekt X einnimmt, wird mit dem
Pradikat "Place(X)" (vgl. z.B. [Herskovits 1986], [Herweg 1988]) gleichgesetzt. Die
materiell belegten bzw. nicht materiell belegten Raumpunkten eines Objekts X werden
jeweils mit Place-Mat(X) bzw. Place-Empty(X) bezeichnet. Bei zweidimensionalen Objekten
simmt der Raum, den en Objekt X ennimmt, mit dem Fl&chenobjekt Uberein:
Place(X)=Surf(X).

Die Charakterisierung von Objekten hinsichtlich der Belegung ihrer Teilraume erlaubt eine
Differenzierung zwischen massiven Festkorper (oder Substanzen), Hohlkorpern,
Hohlraumen und Gruppen von Objekten.

Objekte, die nur materiell belegte Raumpunkte (Place(X)=Place-Mat(X)) beanspruchen, sind
entweder massive Objekte, wie z.B. Ziegelsteine und Messer, oder Substanzen, wie z.B.
Wein und Staub, d.h. Entitéten, die hinsichtlich ihrer materiellen Konsistenz homogen und
kontinuierlich sind.

Wenn ein Objekt sowohl materiell belegte als auch nicht materiell belegte Teilréume hat, dann
bezeichnet es einen Hohlkorper (Place(X)=(Place-Mat(X) [0 Place-Empty(X))), wie z.B.
eine Tasse oder einen Bus. Die Beschreibung von Hohlrdumen betrifft nur die nicht materiell
belegten Raumpunkte (Place(X) = Place-Empty(X)), wie z.B. ein Loch oder einen Graben.
Diese Raumeigenschaft gilt ebenfalls fir Gruppen von Objekten, wie z.B. eine Stadt oder
einen Wald, wo sich Hohlrdume zwischen den einzelnen Objekten der Gruppe und teillweise
auch in ihnen selbst aufspannen. Sie unterscheiden sich von Hohlkérpern durch ihre
wesentlich komplexere Struktur, die aber in anderen rdumlichen Eigenschaften zum
Ausdruck kommt. In beiden Fallen entspricht der Raum, den das Objekt bzw. die Lokation
einnimmt, die Vereinigungsmenge der materiell und nicht materiell belegten Tellraume.
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4.3.2. Rand und Oberflache von Objekten

Wie schon erwahnt, schliefdt der Rand den Innenraum eines Objekts ab und konstituiert damit
den AuRRenraum. Die Reprasentation des Randes variiert in Abhangigkeit von dimensionalen
und Gestalteigenschaften des RO: der Rand kann zweidimensiona als Oberflache oder
eindimensional als Kante vorgestellt werden. [Saile 1984] definiert den Rand as Differenz
zwischen dem Wahrnehmungsraum und der Vereinigung des offenen Kernes, der den
Objektraum konstituiert, mit dem offenen Kern, der den Auf3enbereich bildet. Bel [Moilanen
1979] wird der Rand Uber die Menge von Randpunkten definiert, die die Eigenschaft
besitzen, dal3 ihre Umgebung sowohl mit Objekt- als auch mit Umgebungspunkten einen
nichtleeren Durchschnitt hat.

Mit solchen Definitionen wird der Objektraum von seiner Umgebung abgegrenzt, wobel
hierunter auch ale unscharfen, vagen oder lediglich konzeptuell relevanten Begrenzungen
erfald sind, d.h. auch Wiesen, Nebelschwaden, Tder und Siedlungen erhaten damit eine
Umrandlung (vgl. [Buschbeck-Wolf 1994]).

Fur die Prépositionen wie “auf” und “an” bendtigt man eine Referenzregion, in der en
Kontakt zur Objektoberfléche moglich ist. Beschreibt man die Oberfléche eines Objekts X,
so kann man zwischen Deck-, Boden- und laterale Fléachen unterscheiden:

(80  Top-Surf(X): die Deckfléche eines Objekts X, die materielle
Objektbegenzung zur oberen Umgebung von X.
Bottom-Surf(X): die Bodenflache eines Objekts X, die materielle
Objektbegrenzung zur unteren Umgebung von X.
Vert-Surf(X): die Seitenflache eines Objekts X, jene Teiloberflache,
die nicht Deck- oder Bodenflache ist.

4.3.3. Die nahere Umgebung von Objekten

Die néhere Umgebung eines Objekts, auf die man mit Prapositionen wie “an” und “bei” bezug
nehmen kann, ist keine Objekteigenschaft, denn sie bezieht sich nicht auf den Objektraum,
der sowohl in bezug auf seine materiellen Bestandteile as auch auf seine leeren Innenrdume
perzeptuell abgrenzbar ist [Saile 1984], sondern auf das davon digunkte Komplement. Da
man mit Prépositionen wie “an” und “bei” ein Objekt a unter Bezugnahme auf ein Objekt b
nicht in beliebiger Entfernung von b lokalisieren kann, muf3 eine Teilmenge des raumlichen
Komplements von b as die fir die Lokaliserung anderer Objekte relevante Umgebung
herausgegriffen. Dieser Bereich wird von [Miller/Johnson-Laird 1976: 59] ds die
Interaktionsbereich eines Objekts bezeichnet: "The region of athing can be thought of as a
rather indeterminate penumbra surrounding it". Die Definition einer solchen Néheumgebung
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ist nicht trivial, da ihre rdumliche Extension von der Mal%e der Objekte abhangig ist. Sieist
von der Grofe, der Sichtbarkeit, der Funktionalitét sowie der soziden Wichtigkeit des
jeweiligen Objekts gepragt. Aber auch die Konfiguration und die Salienz der Objekte, die es
umgeben, beeinflussen die Grof3e der Néheumgebung (vgl. dazu auch [Habel/ Pribbenow
1988]), die anhand derartiger Kriterien die “bei”™-Region eines Objekts zu determinieren
versuchen.

Vide Autoren unterscheiden zwischen Ndhe- und Fernumgebung von Objekten. Be
[Bierwisch 1988] findet man eine Unterscheidung zwischen Nah- und Fernbereich der
Objektumgebung. [Saile 1984] differenziert zwischen "Umgebung” und "AufRenbereich”,
wobei die Umgebung einer Tellmenge des Aul¥enbereiches entspricht, welche den
Objektrand einschliefd. [Herweg 1988] sowie [Wunderlich/ Herweg 1991] unterteilen
zwischen Proximal- und Distalregion, wobei die Proximalregion den Raum, den das Objekt
selbst einnimmt, und die sich anschlief3ende Nachbarschaftsregion zusammenfaldt. Wahrend
die Proximalregion durch den Einflul3 des Objekts gepréagt ist, gilt dies fur die Distalregion
nicht. [Pribbenow 1992] fuhrt die ndhere Umgebung, nicht unter den Objektkonzepten,
sondern unter den Distanzkonzepten als "N&he" auf. Bei ihr ist diese Region ene relational
determinierte Grofle. Sie ist damit wie andere Distanzkonzepte, zu denen die Autorin
aul¥erdem Inklusion, Kontakt/direkte Nahe und Ferne z&hlt, als relationales Konzept zu
verstehen, welches rdumliche Objektkonzeptualisierungen zueinander in Beziehung setzt.
Eine solche Betrachtungsweise ist angemessen, denn der Einfluf3ereich eines Objekts, wie
gerade erwdhnt, ist eine relationale Grof3e, und 18& sich nur in bezug auf die konkrete
Lokalisierungssituation herausfinden.

Fur die Analyse von Lokalisierungsausdriicken und den L1-L 2-Vergleich der Bedeutung von
lokalen Prégpositionen werden die folgende Umgebungskonzepte eingefuhrt:

(99  Top-Ext(X) - die obere Umgebung eines Objektes X.
Bottom-Ext(X) : die untere Umgebung eines Objektes X.
Horizontal-Ext(X): die seitliche Umgebung eines Objektes X.

4.4. Objektklassifikationen

Wie bereits erwéhnt, spielen fur die Verwendungsbedingungen von L okalisierungsausdriicke
sowohl raumliche und topologische as auch funktionale Objekteigenschaften ene
entscheidende Rolle. Auf Basis dieser Eigenschaften werde ich eine Objektklassifizierung
vorstellen.
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4.4.1. Objektklassifikation nach raumlichen Eigenschaften

Eine wichtige Beschreibung von Objekten hinsichtlich ihrer rdumlichen Eigenschaften bildet
dieKlassifikation von [Lang 1987,1990]. Lang kategorisiert rdumliche Objekte in bezug auf
ihre Objektschemata, welche Kombinationen raumlicher Eigenschaften in sich vereinigen.
Auf das Begrenztheitskriterium basierend werden in seiner Kategorisierung Objekte von
Substanzen unterschieden. Substanzen verfiigen nicht Uber Achsenauszeichnungen.

Objekte sind wiederum nach ihrer Dimensionalitét geordnet, die mit der Anzahl der Achsen
korreliert. Eindimensionale Objekte, wie z.B. Linie, verfigen nur Uber eine Achse,
hinschtlich derer der Parameter "max" fur die Objektlange determiniert ist. For
zweidimensionale Objekte werden nach dem Kriterium der Achsenintegration Objekte mit
zwel diskriminierbaren Achsen, wie z.B. Tur oder Hof, von Objekten, deren Achsen
zusammenfallen, wie z.B. ein Kreis, unterschieden. Bei dreidimensionalen Objekten erfolgt
wiederum eine Unterscheidung nach der Achsenintegration. Es gibt Objekte mit drel
separierbaren Achsen, wie z.B. Wand, Schrank und Flul3. Diese werden von Objekten,
deren Achsen zusammenfallen, unterschieden. Dazu gehtren Objekte, deren prominente
Achsen integriert sind, wie z.B. Scheibe oder Torte; Objekte, deren weniger prominente
Achsen zusammenfallen, wie z.B. Turm und Brunnen; als auch Objekte, deren samtliche
Achsen zusammenfallen, wie bei einem Ball. In jeder der genannten Untergruppen sind dann
die belegbaren Objektschemata angefiihrt, welche die Objekte hinsichtlich ihrer konkreten
Achsenauszeichnung beschreiben. In dieser Objektklassifikation werden topologische
Eigenschaften nicht berlicksichtigt.

In bezug auf ihre raumlichen Eigenschaften unterscheidet [Saile 1984] beispielsweise drel
Gruppen von Objekten: 1. Kontinuativa, die sich in gasférmige, flissige und feste Stoffe
unterteilen; 2. Kollektiva, die entweder eine Art bezeichnen, wie z.B. Korn, oder einen Ort
denotieren, wie z.B. Stadt; sowie 3. Individuata, die in alen drei Dimensionen relevant sein
koénnen, wie Haus als drei-, Fenster as zwei- und Stange als eindimensionales Objekt.
Klassifikationskriterien sind hierbel in erster Linie die interne Strukturierung und die Sorte
der Entitéten sowie ihre Dimensionalitét.
[Herskovits 1986] zieht hinsichtlich der Abbildung von Entitéten auf den Raum, den sie
einnehmen, eine Taxonomie rdumlicher Entitéten in Betracht, welche die folgenden Gruppen
umfal:
1. gewohnliche feste Objekte; darunter fallen sowohl Objekte mit zetlich
unveranderlicher Gestalt, wie Tische und Tassen, as auch Objekte mit variierenden
Gestalteigenschaften, wie z.B. Kleidungsstiicke;
2. lose feste nichtkontinuierliche Substanzen, wie z.B. Schmutz oder Rei's, deren
Raum der Summe der Raume ihrer Komponenten entspricht;
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3. Gruppen fester Objekte, deren Raum entweder einer Menge nicht
zusammenhingender Raume der Einzelobjekte entspricht, z.B. Apfe; oder be
zusammenhangenden Objekten dem Raum, der bei Hullenbildung entsteht, wie z.B.
Stréucher;

4. fllssige oder gasformige "Objekte”, deren Raum vage Grenzen aufweist und
nur bei ihrem Vorkommen in Gefél3en exakter beschreibbar ist;

5. geographische Objekte, die einen Teil der Erdoberflache beanspruchen, wie
z.B. Inseln, Felder, Stadte, Berge und Gewasser. Thre Raumabbildung wird Gber
perzeptuell relevante Konzeptualisierungen gesteuert, d.h. Flisse und Wege werden
auf Linien abgebildet, Stadte auf Flachen, etc.;

6. Teile von Objekten, wie Korperteile, Griffe, etc., deren rdumliche Extension
nicht exakt determinierbar ist. Desweiteren zéhlen hierzu z.T. vage begrenzte
Teilregionen von Objekten, die durch Worter wie "Ecke", "Seite", "Nische", etc.
benannt werden.

7. Geometrische Objekte, wie Linien, Punkte, Flachen, etc.;

8. Tellraume, wie Zwischenraum oder Liicke;

0. Hohlrdume, deren Raum nur in Relation zu einem Objekt festgelegt werden
kann;

10.  unbegrenzte Entitéten, wie Dunkelheit oder Nebel;

Herskovits bezieht sich fir die Objektklassfikation auf die interne Strukturierung von
Objekten, die Art der Begrenztheit des Objektraums sowie ihre Abbildung auf verschiedene
geometrische Konzeptualisierungen. Eindeutige, separierbare Klassifikationskriterien lassen
sichin dieser Aufzéhlung réumlicher Objekttypen jedoch nicht erkennen.

Auch bei [Aurnague/Vieu 1993] wird die Objektgestalt der lokalisierten Elemente teilweise
berticksichtigt. Im Rahmen ihres dreistufigen Analysekonzeptes sind Informationen tber die
Art der Objekte auf einer funktionalen Ebene zugéanglich. Sie werden einerseits in bezug auf
ihre interne Struktur und andererseits bzgl. ihrer Sortenzugehdrigkeit geordnet. Im
Blickwinkel der Behandlung der Préposition “dans” unterteilen die Autoren Entitéten in die
Klasse der Objekte, z.B. Baum, Wad oder auch Goldklumpen; in der Klasse der
Lokationen, z.B. Land, Kreuzung, Atlantik, Pyrenden und Garten; sowie in die Klasse der
Raumsegmente, wie Innenrdume, Locher oder die Mitte eines Raumes. Dabel gilt, dal
Worter, die Teillrdume denctieren, im Gegensatz zu den beiden erstgenannten Klassen nicht
meateriell manifestiert sind.

Die oben genannten taxonomischen Ansdize beziehen melst nur das Kriterium des
Objektraumes ein, wogegen die Oberflécheneigenschaften ganzlich vernachldssigt werden.
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Die Sortenzugehdrigkeit der Objekte wird tellweise eher as die eigentlichen raumlichen
Merkmale berticksichtigt.

4.4.2. Objektklassifikation nach topologischen Eigenschaften

Im Gegensatiz zu der oben genannten Ansdtzen, in denen die topologischen
Objekteigenschaften nur in eingeschranktem Malde widergespiegelt sind, werden in der
Objektklassifikation bel [Buschbeck-Wolf 1994] die topologischen Eigenschaften von
Objekten berticksichtigt. Dabei sind im erster Linie jene raumlichen Eigenschaften, die sich
auf das Objekt selbst beziehen, d.h. Innenraum- und Oberfldcheneigenschaften. Die
Umgebungsei genschaften von Objekte werden bel ihr ausgeblendet, da sie nur relationa
beziiglich anderer Objekte determiniert werden konnen. In dieser Objektklassifikation werden
as Grundlage fur eine Taxonomie der Raum, den das Objekt einnimmt, die perzeptudll
relevanten Objektoberflachen, die Dimension eines Objekts sowie die Offenheit bzw.
Geschlossenheit von Hohlkdrpern und Hohlr&umen berticksichtigt. Die Abbildung 4.1 zeigt
eine Unterteilung von bzgl. ihre Raumbelegung.

|Taxon0mie réaumlicher Objekte nach topologischen Eigenschaften

Place=Place-Full Place=Place-Empty Place=Place-Full-Empty
Dim=3 Dim=2 Dim=3 Dim=3

M assive Flachen- Hohlr &ume ]
[ Obj ekte ][ objekte ] Hohlkor per

Abbildung 4.1: Differenzierung von Objekten bzgl. Raumbel egung nach [Buschbeck-Wolf 1994].

Hier wird unterschieden zwischen materiell belegten Objekten, nicht materiell belegten
Entitéten und Objekten, die sowohl materielle als auch leere Raumkonzepte beanspruchen.
Die erste Gruppe links sind drei- bzw. zweidimensionale konzeptuelle Objekte und werden
als massive Objekte oder Festkorper (massif-obj(X): z.B. die Wand) bzw. Flachenobjekte
(area-obj(X): z.B. der Platz, die Zimmerdecke) bezeichnet. Objekte, die nicht materiel
bel egte Raumpunkte beanspruchen, sind Hohlraume (space-hollow(X): z.B. der Tunnel, die
Gasse, der Graben) und im allgemeinen nur in drei Dimensionen relevant. Objekte, die Uber
gleichmadig materiell belegte wie auch leere Teilrdume verfligen, sind Hohlkorper (body-
hollow(X): Glocke, Papierkorb), die ein dreidimensional es Raumkonzept konstituieren.

Die meisten der massiven Objekte haben Deck-, Boden- und Seitenfléchen (top-surf(X) und
vert-surf(X) und bottom-surf(X)), wie z.B. Schreibtische, Computer. Die Bodenflache kann
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bel einigen massiven Objekten perzeptuell nicht relevant sein, da sie normalerweise fest in
ihrer Positionierungsfldche verankert sind (top-surf(X) und vert-surf(X)), wie z.B. ene
Ampel oder ein Berg. Bel Gewassern und Flussigkeiten, die normaerweise in Behdtnissen
aufbewahrt werden, ist aufgrund ihrer Lokalisierungseigenschaften nur die Deckflache
perzeptuell relevant (bottom-surf(X)). Ebenso gibt es Objekte, wie z.B. Wande, deren
Boden- und Deckfléche fir eine Lokalisierung nicht zuganglich sind, da sie in ihrer oberen
und unteren Umgebung eingemauert sind (vert-surf(X)). Man findet auch Objekte, wie die
Decke oder den Himmel, die wir nur von unten wahrnehmen (bottom-surf(X)). Andere
Begrenzungen sind nicht wahrnehmbar oder fur den Betrachter irrelevant. Bel gasformigen
Substanzen ist die Begrenzung nicht wahrnehmbar, deshalb ist die gesamte Oberfléche nicht
relevant.

Bel Objekten, bei denen nur zwei Dimensionen relevant sind, entspricht der eingenommene
Raum ihrer Oberflache (surf(X)). Wahrend Lokationen wie Weg, Strand und Feld, nur as
Deckflache relevant sind (top-surf(X)), und Abhange sowie Pisten vertikale oder geneigte
Flachen sein missen (vert-surf(X)), haben Briefmarken und Zettel sowohl Deck- as auch
Bodenflachen (bottom-surf(X) und top-surf(X)). Bel ener solchen Beschreibung wird
vorausgesetzt, dal} sie Uber eine liegende kanonische Position oder wie Fotos und
Briefmarken Uber eine intrinsische Ober- und Unterseite verfligen.

Die Hohlraume werden mittels des Kriteriums der Offenheit (open(X)) bzw. Geschlossenheit
(closed(X)) differenziert, da sie keine Oberflachen besitzen cl-open(X)=(open(X) oder
closed(X)). Das Merkmadl ‘cl-open’ definiert die Art der Offenheit bzw. Geschlossenheit
eines Objektes. Es gilt nur fir dreidimensionale Objekte. Wenn sie materiell umgeben sind,
spricht man von geschlossenen Hohlrdumen wie etwa von Kellern. Es gibt Hohlrdume, fir
diesich die Art der Offenheit fixieren &%, da Sie eine feststehende Position in bezug auf ihr
Relatum haben. So sind in der Erde eingebettete Hohlraume, wie Grében und Erdrisse, oben
offen (top-open(X)). Tunnel oder Schllissellécher sind in bezug auf ihr Relata saitlich offen
(vert-open(X)), Tder und Gassen sind sowohl oben as auch sdtlich offen (top-vert-
open(X)). Locher oder Spalten kénnen dagegen keine kanonische Position zugeschrieben
werden, daher kbnnen sie saitlich oder oben offen sein (top-open(X) oder vert-open(X)).

Bei Hohlkdrpern kann man eine vergleichbare Unterteilung mit Festkorper treffen, d.h. es
gibt Hohlkoérper, die zugangliche Deck-, Boden und Seitenflachen haben. Diese Objekte
konnen offen oder geschlossen sein, was in vielen Féllen aber nur kontextuell determinierbar
ist. So sind Regae saitlich offen (vert-open(X)), Schisseln zu ihrer oberen (top-open(X))
und Glocken zu ihrer unteren Umgebung (bottom-open(X)) offen. Sessel und Baume sind
beiderseitig offen (top-vert-open(X)). Fir die Hohlkérper, die in ihrer Bodenfléache fest
verankert sind, kommen nur die obere und seitliche Begrenzung als perzeptuell relevante
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Oberfléchen in Frage. Hierbel lassen sich Hohlkorper wie Fufalltore oder Schornsteine
nach der Position ihrer Offnung unterscheiden.

Die Eigenschaft, sowohl materiell belegte as auch leere Tellrdume zu belegen, gilt auch fur
Gruppen von Objekten, deren Raumeigenschaften sich jedoch komplexer gestalten. Zu den
Objektgruppen zéhlen L okationen wie Stadtviertel, Dorf, Flughafen, etc.. und Gruppen von
Lebewesen oder Gegensténde, wie sie beispielsweise von den Kollektiva "Herde" und
"Nation", oder "Mull" und "Gemuise" benannt werden.

Die Betrachtung der hier entstehenden Objektkategorisierung zeigt, dal3 Instanzen mit den
gleichen raumlichen Charakteristika sehr verschiedenen ontologischen Klassen angehoren.
Dennoch existieren sie nicht ganzlich unabhéngig voneinander, da die biologischen,
funktionalen oder chemisch-physikalischen Eigenschaften sowie die Pluralitdt oder
Individuditét von Objekten ihre réumliche Gestalt ebenfalls beeinflussen. Derartige sortale
Aspekte spiegeln sich in dieser Kategorisierung alerdings nicht explizit wider.

Da die Anwendungsbedingungen von topologischen Prgpositionen nicht ohne sortae
Restriktionen formulierbar sind, missen die raumlichen Eigenschaften um die notwendigen
sortalen Informationen erganzt werden.

4.4.3. Objektklassifikation nach sortalen Eigenschaften

Die Entitéten, die das Weltwissen reprasentieren, besitzen konzeptuelle Informationen Gber
unsere Welt, d.h. Wissen Uber die Objekte in der Welt, die fur die Analyse der raumlichen
Ausdriicke relevant sind. Die Kategorien, die dabel unterschieden werden, sind héufig mit
Jackendoffs Unterteilung in "THING, PLACE, DIRECTION, ACTION, EVENT,
MANNER, AMOUNT" [Jackendoff 1983] vergleichbar. Im Bereich der
Zweiebenensemantik wird eine dhnliche Ontologie zugrunde gelegt, die entsprechend der
Grundideen dieser Theorie (vgl. Abschnitt 5.1.1 in Kapitel 5) nicht als semantische, sondern
as konzeptuelle Informationen einzuordnen sind. Hier werden Objekte, Substanzen und
Ereignisse a's konzeptuell vordergriindige Domanen und Zeitintervalle sowie Lokationen as
Hintergrunddomanen betrachtet (vgl. [Bierwisch 1983] und [Lang 1991]). Die Sorte eines
Objekts beeinfluf’ die Selektion einer lokalen Préposition, z.B. wenn funktionale Aspekte
eine Rolle spielen oder wenn die Eigenschaften einer ganzen Klasse von Objekten spezifische
Implikationen fr die raumliche Objektbeschreibung mit sich bringen (z.B. Kleidungsstiicke,
Korperteile). In bezug auf die rdumlich relevanten Sorten organisiert [Buschbeck-Wolf 1994]
die Entitéten in vier Objektkassen: Lokationen, diskrete Objekte, nicht-diskrete Objekte und
Substanzen.
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1. Lokationen sind intrinsisch raumlich unbeweglich und haben eine feste Position bzgl.
der Erdoberfléche. Hingegen verfligen Objekte tber eine diskrete réumliche Gestalt. Fur sie
sind in erster Linie funktionale, biologische oder physikalisch-chemische Eigenschaften
dominant, welche spezifische raumliche Eigenschaften mit sich bringen. Die
Kombinierbarkeit der Lokationen mit Prépositionen, die auf den Eigenort referieren, ist im
Vergleich zur anderen raumlichen Objekte unterschiedlich. Lokationen lassen in der Rege
zur Referenz auf den Eigenort nur bestimmte topol ogische Prépositionen zu; ndmlich “in” und
“auf” fur Deutsch oder “dans™, “sur”, “a" und "en" flr Franzdsisch (siehe Beispiele 85-89).
Aulerdem sind viele Arten von Lokationen nur as Flachen relevant, so dal3 die Préposition
“in” nicht verwendet werden kann. Allein das Wissen Uber die Zugehtrigkeit der
bezeichneten Lokation zur Klasse der Seen, Flusse, Gebirge, Insel, etc., erlaubt uns eine
Praposition zu verwenden, ohne ihre Raumeigenschaften zu kennen. Ein Beispiel dafir ist
der Marktplatz von Siena (vgl. [Pribbenow 1992]), auf den wir mit “auf” referieren, obwohl
seine raumliche Gestalt die Form einer Senke hat. Im Franzdsischen sind beispielsweise die
durch geographische Eigennamen bezeichneten Lokationen nur mit der Prépositionen “&”
oder “en” kombinierbar.

85. Peter est sur I'1le
Peter ist auf der Insdl

86. Christin est sur le continent
Christin ist auf dem K ontinent

a7. Méméest aParis
Omaistin Paris

88. Lavoiture est dans le tunnd
DasAutoist im Tunnd

89.  Pépéest en France
Opaistin Frankreich

Die Lokationen werden unterteilt in Regionen (loc-region(X): wie z.B. Schule, Siedlung,
Provinz), Flachen (loc-surface(X): wie z.B. Kontinent, Weg), Hohlr&ume grélieren
Ausmalies, die auf Lokationen bezogen sind (loc-hollow(X): wie z.B. Tal, Tunnel),
Gewasser (loc-water(X): wie z.B. Ostsee, Teich) sowie geographische Objekte (loc-geo-
obj(X): wie z.B. Berg), die sich, obwohl sie geologischen Ursprunges sind, von der
Erdoberfléche abheben, was sie abgrenzbar macht und ihnen Objektstatus verleiht (vgl.
[Buschbeck-Wolf 1994]).
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(10) location(X) loc-region(X) Oloc-surface(X)loc-hollow(X) O
loc-water(X) [1oc-geo-Obj(X)

2. Diskrete Objekte, diein der Regel klar begrenzte Raume einnehmen, verfiigen neben
Innenrdumen auch Uber begrenzende Oberflachen, die as Bezugsregionen flr topologische
Prépositionen bereitstehen. Das hat zur Folge, dal3 verschiedene Prapositionen verwendet
werden kénnen, um auf den Eigenort dieser Objekte zu referieren (siehe Beispiele 90-92).

90. lajacketteest dans!’ armoire
die Jacke ist im Schrank

91. lavalise est sur I'armoire
der Koffer ist auf dem Schrank

92. laphoto est sur I'armoire
das Bild ist am Schrank

Diskrete Objekte unterteilen sich in natrlichen Entitéten und Artefakte (vgl. [Dahlgren 1988]
und [Brown 1990]). Natirliche Entitéten sind konkrete Objekte natirlichen Ursprungs, wie
Menschen (human(X)), Tiere (animal(X)) oder Pflanzen (plant(X)), wogegen es sich be
Artefakten um konkrete von Menschen gefertigte Objekte handelt, wie z.B. Container
(container(X): wie z.B. Koffer, Karton), Gebaude (building(X): wie z.B. Schulen,
Kirchen), Transportmittel (transp-obj(X): wie z.B. Busse, Flugzeuge), Kleidungsstiicke
(cloth(X): wie z.B. Mantel, Handtticher), Lebensmittel (food(X): wie z.B. Brot, Kése,
Torte), etc.

(11) discret-obj(X) human(X) Oanimal (X) O plant(X) O container(X) O
transp-obj(X) O cloth(X) Ofood(X) [...

Die Art der Objektklasse bestimmt also, welche Kategorie von Eigenschaften innerhalb des
Objektkonzeptes as distinktiv betrachtet werden kann. Beispielsweise wird kaum ein
Mensch die Rolle eines RO spielen, wenn es sich um eine Raumrelation in der Art von “an”
handelt (vgl. der Beispidl 93).

93. Der Menschistam Auto aber nicht * das Auto ist am Menschen
3. Nicht-diskrete Objekte sind Objekte, die an ein anderes Objekt gebunden sind. D.h.

se kommen nur in Abhangigkeit von einem anderen Objekt vor. Das sind Dinge, die
permanent Teile von Objekten sind (obj-part(X): wie z.B. Decke, Bein, Kragen), dle Arten
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von Hohlrdumen, die an einen materiell bel egten Objektraum gebunden sind (obj-hollow(X):
wie z.B. Loch, Ril3), sowie Entitéten der Klasse der Abbildungen (illustration(X): wie z.B.
Kreis, Nummer, Fleck). Die rdumliche Charakterisierung derartiger Objekte kann damit nie
unabhangig von einem anderen Objekt erfolgen, sie ist stets relational. Charakteristisch fir
solche Objekte ist ein besonderes réaumliches Verhaten, was auch die Einfihrung enen
separaten Objektklasse rechtfertigt.

(12) non-discret-obj(X) — obj-part(X) Oobj-hollow(X) Oillustration(X)

4. Substanzen wird eine eigene Kategorie eingerdumt, die sich zum Grof¥eil aus ihrem
réumliche Verhalten erklért. Beispielsweise beziehen sich die typischen Eigenschaften von
Substanzen auf ihre chemische Zusammensetzung, ihren Aggregatzustand und
moglicherweise auf ihren Verwendungszweck, wogegen Uber den Raum, den se
einnehmen, keine generell Annahmen maglich sind. Von [Lang 1990] werden Substanzen
als unbegrenzt eingeordnet, was bel Betrachtung des reinen Stoffquantums natirlich
berechtigt ist, dain einer Vidzahl von Ausdriicken mit Stoffwortern keinerlel Raumbezug
vorliegt (vgl. "Nikotin ist schédlich® oder "Zigarettenasche stinkt"). Den Unterschied
zwischen Objekten und Substanzen ist, dal3 die Objekte sich durch ihre abgrenzbare
réumliche Gestalt und die Substanzen durch ihre Amorphie auszeichnen. Nun gilt aber nicht
generell, dal3 Substanzen keinen Raumbezug haben. Wenn sie as Definitum mit lokalen
Prapositionen verwendet werden, kommt es zu einer Umdeutung des Stoffquantums zum
konkreten Ding (vgl. [Buschbeck-Wolf 1994]), was zur Folge hat, dal3 man auch bei Stoffen
eine r&umliche Gestalt assoziieren kann. Beschreibt man Substanzen als réaumlich konkrete
Objekte, so richten sich ihre Raumeigenschaften in erster Linie nach ihrem Aggregatzustand.
Je nachdem ob eine Substanz fest (solid(X): wie z.B. Glas, Holz), flissig (liquid(X): wie
z.B. Wasser, Ol), gasformig (gaseous(X): wie z.B. Nebel, Luft), oder granular
(granular(X): wie z.B. Zucker, Sand) ist, nimmt se ene bestimmte Gestalt an, die
insbesondere bel FlUssigkeiten und Granulaten von den Gestalteigenschaften der
Behdltnisse, in denen sie sich normalerweise befinden, gepragt ist. In diesem Sinne ist die
Raumkomponente von Substanzen als eine relationale Gréfie zu verstehen.

(13) substance(X) « solid(X) Oliquid(X) [ gaseous(X) O granular(X)

Das Wissen Uber die Sortenzugehorigkeit von Objekten kann ihre réaumliche Beschreibung
unterstitzen, da somit Information Uber das spezifische Verhaten ganzer Klassen von
Objekten geliefert wird, welche Aufschlul Gber spezielle Gestalt- und Lageeigenschaften
gibt.
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4.5. Das Reprasentationsschema von Objekten

Bezugnehmend auf die oben vorgestellten Objekteigenschaften komme ich zur konkreten
Beschreibung des Raumkonzeptes der Objekte. Wenn wir die oben abgegrenzten Merkmae
und ihre moglichen Werte zusammenfassen, erhaten wir das folgende Format der
Raumkonzeptreprasentation eines Objektes X, das durch réumliche Eigenschaften und
Sortenrestriktionen (prop(X)) charakterisiert ist.

(14) prop(X) - (space-hollow(X) [ body-hollow(X)J area-obj(X) O
massiv-obj (X)) Osurf(X) Oext(X) Ocl-open(X) O
(location(X) O discret-obj(X) [ non-discret-obj(X) O

substance(X)) 0 os(X) [Jidiomat-use-obj(X)
mit

surf(X) - top-surf(X) O bottom-surf(X) O vert-surf(X) O
(top-surf(X) Overt-surf(X)) O
(top-surf(X) O bottom-surf(X) [
(bottom(X) O vert-surf(X)) O
(top-surf(X) O bottom-surf(X) O vert-surf(X))
ext(X) - top-ext(X) [ bottom-ext(X) [ horizonta -ext(X) [
(top-ext(X) O bottom-ext(X)) O
(top-ext(X) O horizontal-ext(X)) O
(bottom-ext(X) [ horizontal-ext(X)) O
(top-ext(X) O bottom-ext(X) [1horizontal-ext(X))
cl-open(X) closed(X) Overt-open(X) Otop-open(X) O
bottom-open(X) [ top-vert-open(X)
location(X) loc-region(X) Oloc-surface(X) O loc-hollow(X) O
loc-water(X) [11oc-geo-obj(X)
discret-obj(X) human(X) Oanimal(X) Oplant(X) O container(X) [
Transp-Obj(X) O Cloth(X) O Food(X) [I...
non-discret-obj(X) — obj-part(X) O obj-hollow(X) Oillustration(X)
substance(X) ~ solid(X) Oliquid(X) O gaseous(X) O granular(X)

0s3(X) - dim(X,vaue) Oposition(X) [Obounded(X) mit

position*(X) fixed(X) O canonical (X) Oflexible(X) [ dependent(X)

3‘0s steht fir das Objektschemavon Lang.

4Die Merkmale "Position” beschreibt die Lageeigenschaften eines Objekts. Ihre mogliche Werte fixed(X),
canonical(X) oder (flexible(X) entsprechen jeweils der fixierten, kanonischen oder flexiblen Position des
Objekts X. Diese Art von Lagebeschreibung 183t sich mit den Arten verschiedener Orientierung, wie sie im
OS von Lang abgerenzt sind (siehe der Abschnitt in 4.2.3.1), vergleichen. dependent(X) steht fir Objekte, die
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bounded(X) < int-bounded(X) Uint-unbounded(X) 0
int-vague-bounded(X) [ ext-bounded(X)

idiomat-use-obj(X) — dans-idiomat-use-obj(X) [J sur-idiomat-use-obj(X) [
&idiomat-use-obj(X) Oin-idiomat-use-obj(X) O
auf-idiomat-use-obj(X) 0 an-idiomat-use-obj(X)

Wie schon erwéhnt, kdnnen die Merkmale der ,, Dimensionditét”, der ,, Beweglichkeit versus
Unbeweglichkeit* und der , Begrenztheit versus Unbegrenztheit* vom Objektschema (OS)
abgeleitet werden.

Das Merkmd "bounded” ist besonders fir die Bestimmung der Verwendungsbedingungen
der Préposition “an” und “&" mit Lokationen in der Rolle des RO von Bedeutung. Generell
mui3 zwischen Innen- und Aul¥enbegrenztheit unterschieden werden. Das Merkma der
Innenbegrenztheit gilt nur fur Hohlrdume, deren Existenz innerhalb eines materiell belegten
Raumes festgeschrieben ist. Innenbegrenztheit wird mit "int" (fr interior) gekennzeichnet.
Die Begrenztheit der Hohlraume ist entweder begrenzt (int-bounded) wie ein Tunnel, vage
begrenzt (int-vague-bounded(X)) wieein Ta bzw. eine Senke mit einer unscharfen Kontur
oder unbegrenzt (int-unbounded(X)) wie eine Galaxie, die sich uns nur von Innen darstellt.
Alleraumlichen Entitéten, die keine Hohlrdume sind, sind auf3enbegrenzt. Aul3enbegrenztheit
wird mit ext-bounded(X) (Fir exterior-bounded) bezei chnet.

Das Merkmal ,idiomat-use-obj“ steht fur die idiomatische Verwendung von bestimmten
Objekte mit bestimmten Prépositionen (hier die dre franzosischen und deutschen
topologischen Prdpositionen). N&hers zur idiomatische Verwendung von Objekten mit
bestimmten Prépositionen findet sich im Kapitel 5 unter die Bedeutungsreprésentation der
franzosi schen und deutschen topol ogischen Prapositionen.

Betrachten wir beispiel sweise die Raumkonzeptrepréasentation eines Glases (vgl. 15).

(15) body-hollow(glass).
bottom(glass).
vert-surf(glass).
top-ext(glass).
bottom-ext(glass).
horizontal -ext(glass).
top-open(glass).
dim(glass,3).
canonical(glass).
ext-bounded(glass).
container(glass).

permanent an ein anderes Objekt gebunden sind.
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Ausdem os(X)=<a (b c)>sinddie Merkmale, Dimension®, ,,Position“ und , Begrenztheit*
vert dist

abgeleitet worden:

o Die Dimension des Glases: Die dre Werte a, b und ¢ stehen fir das dre
dimensionale Glas (dim(glass,3)).

. Die Lageeigenschaften des Glases. Dadas OS keine Merkmale wie "f-vert",
"i-obs" uns "vert-obs' besitzt, ist das Objekt "Glas' beweglich. Beweglichkeit wird
mit "kanonisch" und "inh&rent”" gekennzeichnet. Das Merkmal "vert" entscheidet sich
fur die kanonische Position des Objektes (canonical(glass)).

. Die Begrenztheit des Glases. <> kennzeichnet die Begrenztheit des Objektes.
Daes sich um einen Hohlkorper handelt, ist das Objekt ,Glas* also begrenzt und
zwar aul3enbegrenzt (ext-bounded(glass)).

A Vertikae

Top-Ext(X)

Top-Surf(X)
Place-Empty(X)

Hor-Ext(X)
Vert-Surf(X)

Place-Mat(X)

Bottom-Surf(X) gizontal e
Bottom-Ext(X)

Abbildung 4.2: Topologische Regionen eines Glases.

Abbildung 4.2 zeigt die topologische Regionen eines Glases. Nach der Definition in (13) ist
ein Glasein dreidimensionaler, oben offener Hohlkdrper. D.h., er besteht aus einem leeren
Innenraum und dem materiellen Glaskdrper und verfugt Uber eine kanonische Position.
Waéhrend Boden- und Seitenfldchen eine saliente Objektbegrenzung bilden, ist die Deckfléche
nur ein schmaler Rand. Die wichtigste Achse des Glases ist die Hohe, die gegenliber dem
Parameter der Enge, welche zwel Achsen integriert, dominiert.

Damit schlief3e ich die Beschreibung und Kategoriserung von Objekten ab. Als néchstes
befasse ich mich mit der Bedeutungsreprasentation der franzosischen topologischen
Prépositionen und ihre deutschen Pendants.



