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0. In diesem Beitrag werden die Ergebnisse von Toth (2012, 2013a-d) kurz 

zusammengefaßt und dann erweitert. 

1. Definitionen 

1.1. Objekt und Zeichen ohne Umgebung 

Ω = [Ω, [Ω-1]] 

Z = [[Z], Z-1] 

1.2. Objekt und Zeichen mit Umgebung 

Ω* = [Ω, U] = [[Ω, [Ω-1]], [[Z], Z-1]] 

Z* = [Z, U] = [[[Z], Z-1], [Ω, [Ω-1]]]. 

2. Ränder von Zeichen und Objekten 

2.1. Rand von Zeichen und Zeichen 

ℛ[Z] = [U1, Z, U2] mit U1 ∪ U2 = Z°. 

(.1.) := <—, —> 

(.2.) := <(.1., —)> 

(.3.): = <(.1.), (.2.)>. 

Z = R((a.b), (c.d), (e.f)) → 

R((a{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.b{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (c{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), 

(.2.)>}.d{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (e{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.f{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), 

(.2.)>}))  

ℛ[Zi, Zj] = Ri((a{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.b{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (c{<—, —>, 

<(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.d{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (e{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.f{<—, —>, 

<(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>})) ∩ Rj((a{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.b{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), 
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(c{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.d{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (e{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), 

(.2.)>}.f{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>})) 

2.2. Rand von Objekten und Objekten 

Ω ⊂ [�������] 

Symbolvorrat = {��} 

Sei Ωi mit i ∈ {1, ..., 7} gemäß den 7 durch die Teilung von S* = [S, U] in System, 

Umgebung und Rand vorgegebenen Positionen für jedes Ωi ⊂ S*. Man beachte, 

daß [S, U] ≠ [U, S] und daher ℛ[a, b] ≠ ℛ[b, a] gilt! 

(Ω1 ⊂ S) = [�������] 

(Ω2 ⊂ (S ∩ ℛ[S, U])) = [�������] 

(Ω3 ⊂ ℛ[S, U]) = [�������] 

(Ω4 ⊂ (ℛ[S, U] ∩ ℛ[U, S])) = [�������] 

(Ω5 ⊂ ℛ[U, S]) = [�������] 

(Ω6 ⊂ (U ∩ ℛ[U, S])) = [�������] 

(Ω7 ⊂ U) = [�������] 

Für die Ränder zwischen Objekten ergibt sich also 

ℛ[Ω1, Ω2] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω1 ⊂ S) \ (Ω2 ⊂ (S ∩ ℛ[S, U]))) 

ℛ[Ω2, Ω3] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω2 ⊂ (S ∩ ℛ[S, U])) \ (Ω3 ⊂ ℛ[S, U])) 

ℛ[Ω3, Ω4] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω3 ⊂ ℛ[S, U]) \ (Ω4 ⊂ (ℛ[S, U] ∩ ℛ[U, S]))) 

ℛ[Ω4, Ω5] = ℛ[[�������],  [�������]]= 
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 ((Ω4 ⊂ (ℛ[S, U] ∩ ℛ[U, S])) \ (Ω5 ⊂ ℛ[U, S])= 

ℛ[Ω5, Ω6] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω5 ⊂ ℛ[U, S]) \ (Ω6 ⊂ (U ∩ ℛ[U, S]))) 

ℛ[Ω6, Ω7] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω6 ⊂ (U ∩ ℛ[U, S])) → (Ω7 ⊂ U)) 

Bei nicht-adjazenten Objekt-Positionen, z.B. 

ℛ[Ω1, Ω6] = ℛ[[�������],  [�������]]= 

 ((Ω1 ⊂ S) \ (Ω6 ⊂ (U ∩ ℛ[U, S]))). 

2.3. Rand von Zeichen und Objekten 

ℛ(Z, Ω) = Δ[R((a{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.b{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (c{<—, —>, 

<(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.d{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}), (e{<—, —>, <(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>}.f{<—, —>, 

<(.1., —)>, <(.1.), (.2.)>})), {[�������], [�������], [�������], 

[�������], [�������], [�������], [�������]}]. 

Man beachte, daß sich die Bühlersche symphysische Relation im Sinne der 

Nicht-Detachierbarkeit von Objekt- und Zeichenanteil bei den Objektzeichen 

unter den semiotischen Objekten also durch min ℛ(Z, Ω) definieren läßt. 
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