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Prof. Dr. Alfred Toth 

Struktur von Situationsklassen 

1. Wir gehen aus von der allgemeinen Form semiotischer Dualsysteme 

DS: ZKl = (3.x, 2.y, 1.z) ⨯ RTh = (z.1, y.2, x.3) 

und bilden sie auf ihre situationalen Trajektklassen, kurz Situationsklassen 

genannt (vgl. Toth 2025), ab: 

3A.xA 2R.yR 1I.zI  →  3A.2R xA. yR |  2R.1I  yR.zI 

zA.1A  yR.2R xI.3I  → zA.yR 1A.2R |  yR.xI  2R.3I 

Wir haben also folgendes Trajekt-Dualsystem: 

DST: ZKlT = (3A.2R, xA. yR | 2R.1I, yR.zI) ⨯ RThT = (zA.yR, 1A.2R | yR.xI, 2R.3I). 

2. Nun bestehen Zeichenklassen und ihre dualen Realtätsthematiken aus den 

Konstanten 

ZKlK = (3., 2., 1.) ⨯ RThK = (.1, .2, .3) 

und den Variablen 

ZKlV = (.x, .y, .z) ⨯ RThV = (z., y., x.) 

Bilden wir Situationsklassen aus Konstanten, so erhalten wir 

SitZKlK = (3.2, 2.1) ⨯ SitRThK = (1.2, 2.3). 

Bilden wir Situationsklassen aus Variablen, so bekommen wir 

SitZKlV = (x.y, y.z) ⨯ SitRThV = (z.y, y.x). 

Nehmen wir als Beispiel zwei konkrete Dualsysteme: 

ZKl1 = (3.1, 2.1, 1.2) ⨯ RTh1 = (2.1, 1.2, 1.3) 

ZKl2 = (3.2, 2.3, 1.3) ⨯ RTh2 = (3.1, 3.2, 2.3) 

Dann haben wir 

SitZKl1 = (3.2, 1.1 | 2.1, 1.2) ⨯ SitRTh1 = (2.1, 1.2 | 1.1, 2.3) 

SitZKl2 = (3.2, 2.3 | 2.1, 3.3) ⨯ SitRTh2 = (3.3, 1.2 | 3.2, 2.3). 

Die unterstrichenen Teilrelationen gehören also zu ZKlK/RThK und die nicht-

unterstrichenen zu ZKlV/RThV. Da Situationsklassen die allgemeine Struktur 

SitZKl = (Ulo, Sitlo | Sitro, Uro) ⨯ SitRTh = (Uro, Sitro | Sitlo, Ulo) 
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haben, bekommen wir also die folgenden Strukturen für Situationsklassen 

mit konstanten und mit variablen Werten: 

SitZKlK = (Ulo, Ø | Sitro, Ø) ⨯ SitRThK = (Ø, Sitro | Ø, Ulo) 

SitZKlV = (Ø, Sitlo | Ø, Uro) ⨯ SitRThV = (Uro, Ø | Sitlo, Ø). 
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