Prof. Dr. Alfred Toth
Biadessivitit bei heterogenen Umgebungen

1. Der Begriff der Biadessivitit wurde in Toth (2014a, b) in die allgemeine
Objekttheorie (vgl. Toth 2012a) eingefiihrt. Er bezeichnet zugleich links- und
rechtsadessive Systeme und Umgebungen. Beispielsweise sind Briicken
biadessive Systeme, welche homogene Umgebungen miteinander verbinden,
wahrend Landungsstege heterogene Umgebungen verbinden. Wir kdnnen
somit zwischen bihomogenen und biheterogenen Umgebungen unterschei-
den.

2.1. Systeme bei bihomogenen Umgebungen
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2.2. Systeme bei biheterogenen Umgebungen
2.2.1. Stege

2.2.1.1. Nicht-zirkulare

#h!-”i-ir s

-. ;"“ﬁﬂ%i b —--i-

I-l----!E
Y Y I e e T )

Zurichhorn, 8008 Ziirich (1909)

2.2.1.2. Zirkulare

Seebad Tiefenbrunnen, 8008 Ziirich
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2.2.2. Plattformen und verwandte Objekte
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Limmatquai, 8001 Ziirich (1931)
2.3. Systemsorten

Die in Toth (2012b) eingefiihrte Unterscheidung zwischen temporaren und
nicht-temporaren sowie ambulanten und nicht-ambulanten Systemen lafdt



biadessive Systeme bei heterogenen Umgebungen zu einseitigen systemischen
Platzhaltern werden.
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