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1. Im folgenden werden 6 Typen linearer Ränder bei zeiligen Systemen der 

Form S* = [S, U, E] (vgl. Toth 2015) durch über den Teilrelationen von S* de-

finierten Funktionen definiert. Damit kann ferner zwischen kategorial homo-

genen und inhomogenen Randfunktionen unterschieden werden. 

2.1. Kategorial homogene Randfunktionen 

2.1.1. R = f(S, S) 
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2.1.2. R = f(U, U) 

 

Rue Merlin, Paris 

2.1.3. R = f(E, E) 
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2.2. Kategorial inhomogene Randfunktionen 

2.2.1. R = f(S, U) 

 

Rue du Faubourg Saint-Honoré, Paris 

2.2.2. R = f(S, E) 
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2.2.3. R = f(U, E) 

 

Rue Picot, Paris 
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