Prof. Dr. Alfred Toth
Antizipationen und konverse Antizipationen in Trajektionen

1. Die von dem Biologen Robert Rosen entwickelte Antizipationstheorie
wurde von Kaehr (2011, S. 22 ff.) in die Theorie polykontexturaler Systeme
und von Toth (2025a) in die algebraische Trajektionstheorie eingefiihrt.

2. Im folgenden werden Antizipationen und konverse Antizipationen fiir ter-
nare Zeichenrelationen (vgl. Toth 2025b, c) untersucht und die Beziehungen
beider Operationen bestimmt. Als Beispiel diene ZKI = (1.3, 2.3, 3.1).

ZKl=(1.3,23,31)=(1.3-23)0(23—-3.1) =
(1-3)-2-3)|((2-3)-(3~-1))
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DOM1 a COD1=DOM2 COD2=DOM3 Y COD3
a=DOM1 - COD1
B =DOM2 - COD2
y =DOM3 - COD3

2.1. Antizipationen
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2.2. Konverse Antizipationen
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Bezeichne ant die Operation der Antizipation und pos die Operation der kon-
versen Antizipation, so gelten also folgende Beziehungen

ant(f — o) = pos(a = B)

ant(y — ) = pos(f —)

ant(y = a) = pos(a —y).
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