Prof. Dr. Alfred Toth

Asymmetrische trajektische Relationen

1. Trajektische Zahlen werden definiert durch (vgl. Toth 2025a)
T=(x.].y) mitx,y €N.

Folglich haben trajektische Dyaden die Form

T =(x|y) | &x].¥)

X. X. X

y. y. y

2. Nun hatten wir zuletzt in Toth (2025b) zwischen triadischen, trichotomi-
schen und diagonalen Peircezahlen unterschieden. Dadurch bekamen wir die
folgenden asymmetrischen trajektischen Relationen

X|yy XX|.y
X. | yy XX | .y.
X. | vy xX|y.

mit den dazugehorigen ubrigen 5 Matrizen

X|.a yl|.b Z|.c
X | XX|.a Xy |.b XZ|.C
Y yx|.a yy|.b YZ|.c
Z | ZX | .a Zy|.b Z.Z | .C
X|.a yl|.b Z|.c
X. | a. X.X|laa xylab x.z|ac
y. | b. y.x|ba y.y|bb .y.z|b.c
Z. | c. Z.X|ca z.y|lcb z.z|cc



| .a | .b | .c
X | X|.a X|.b X|.c
y | yl|.a yl|.b y|.c
Z | Z|.a Z|.b Z|.c
| .a | .b | .c
X. | X.|.a x.|.b X.|.c
y. | X.|.a y.|.b y.|.c
Z | X.|.a z.|.b z.|.c
| .a | .b | .c
X. | X.|.a X.|.b X.|.c
Y | X.|.a y.|.b y.|.c
Z. | X.|.a Z.|.b Z. | .c

3. Die 4 asymmetrischen trajektischen Basisrelationen

R =(x|xX)

B > X. > X. < X

@. V. . V.
SATZ 1: In R = (x | xx) gilt: (x) = (| x).
R =(x. | xX)

X. > X. > X «— X

X. . y .

SATZ2: In R = (x. | x.x) gilt: (x.x) = (x. | X).



R =(xx|.X)

y y. y. y

SATZ 3: In R = (x.x | .x) gilt: (xx) = (x. | x). (Satz 3 ist von Satz 2 durch die
Differenz von left und right order Punktation geschieden!)

R=(xx]|x.)

X, — > X. «—X,.— .0

y . y. 0
SATZ4: In R = (xx | x.) gilt: (x.) = (x.).
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