Prof. Dr. Alfred Toth
Thematische Sandwiches im Rahmen der situationstheoretischen Semiotik

1.Nach Bense ,ist unter der semiotischen Situation oder Zeichensituation die
Trennung bzw. Unterscheidung zweier aufderer Umgebungen zu verstehen,
die als Differenz A gekennzeichnet werden kann:

Sitz = A(U1, Uz)“ (Walther 1979, S. 130)

Spater erganzte Bense: ,Jedes Zeichen (..) besitzt die charakteristische
Eigenschaft bzw. die Funktion, einen gewissen Situationszustand (Sz), in den
es zufallig oder plangemaf eintritt oder eingebracht wird, wie eine 'Stérung'
zu verandern bzw. einen neuen Situationszustand (Sz') hervorzurufen. Ein
Zeichen kann somit auch als Ausdruck der Differenz zweier (zeichenabhangi-
ger) Situationen

ZR: Az(Sz, Sz")

aufgefafst werden” (Bense 1983, S. 156).
Daraus folgt (vgl. Toth 2025a)

ZR = A(A(U;, Uj), A(Uy, Uy)),

d.h. die Zeichenrelation ist eine Differenz der Differenzen paarweiser Umge-
bungen.

Definiert man die Situation als Rand, konnen R, linke (U!®) und rechte Umge-
bungen (Ur) alle Zeichenfunktionen einnehmen (vgl. Toth 2025b). Die ver-
mittelnde Kategorie der Zeichenrelation (vgl. Toth 2025c) innerhalb der
nicht-verschrankten Zeichenrelation fungiert dann als Operator: ,Innerhalb
dieser semiotischen Situationsrelation fungiert (...) das Zeichen als Operator,
d.h. als situationswirksames Zeichen. Es kann Realisator, Transformator,
Rezeptor und Effektor sein” (Bense 1971, S. 86).

2. Im folgenden analysieren wir mit Hilfe der systemtheoretischen Semiotik
die sechs Dualsysteme mit den strukturellen Realitdten von Sandwiches.

2.1.(3.1,2.2,1.1) x (11, 2.2, 1.3)

Zeichenklassen
3a.1a 2Rr.2R 1.1t - 3aZ2r 1a.2r |  2r.11 2r.1i
3a1a  1rdr 2121 - 3alr 1alr | 1r21 1r2Z

2a2a  3rAr 1.li - 2a3r 2alr | 3r1i 1r.1i



2A.2A 1r.1R 3t —  2alr 2alr |  1r.31 1r.Li

1a1a 3rdr 2121 —  1a3r 1adr | 3rZ21 1r2i
1a.1a 2Rr.2R 3.l —»  1a2r 1a2r |  2r31 2r1i
Realitatsthematiken

1a1a  2r.2r .31 —» 1a2r 1a2r | 2r1L1 2R3
2A.2A 1r.1R 131 = 2alr 2alr | 1r1lr  1r3i
1a.1a 1r.3r 2121 - 1aldlr 1a3r | 1r21  3r.2
1a.34 1r.1R 2121 - 1aldlr 3adr | 1r21  1r.2
202x  1x3r Ll - 2alr 223k | 1xl 3rLy
1432 2r.2r 1L.lr —» 1a2r 3a2r | 211 2rI

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.

Zeichenklassen

Op Sit Uto Uro
(2r.2R) [1a.2r | 2r.11] [3a.28] [2r.11]
(1rdr) [1a.1r | 1r.21] [3a.1R] [1r.21]
(3r.1Rr) [2a.1r | 3r.11] [2a.3R] [1r.11]
(1r.1r) [2a.1r | 1r.31] [2a.1R] [1r.11]
(3r.1r) [1a.1r ]| 3r.21] [1a.3R] [1r.21]
(2r.2Rr) [1a.2r | 2r.31] [1a.2R] [2r.11]
Realitdtsthematiken

Op Sit Ulo Uro
(2r.2R) [1a.2r | 2r.11] [1a.28] [2r.31]
(1r.1r) [2a.1r | 1r.14] [2a.1R] [1r.31]
(1r.3Rr) [1a.3r | 1r.21] [1a.1R] [3r.21]
(1r.dRr) [3a.1r | 1r.21] [1a.1R] [1r.21]
(1r.3r) [2a.3r | 1r.11] [24.1R] [3r.11]



(2r.2Rr) [3a.2r | 2r-11] [1a.2R] [2r.11]
2.2.(33,2.2,1.3) x (3.1, 2.2, 33)

Zeichenklassen

3434 2r.2R 1,31 —» 3a2r 3a2r | 2r11 2R3
3438 1r3r 2121 —  3alr 3a3r | 1r21 3r.2i
2A.2A 3r.3r 1.31 —  2a3r 2a3r |  3r.11 3r.3:
2A.2A 1r.3r 3.3t > 2alr 2a3r |  1r.31 3r.3:
1a.34 3r.3r 2121 -  1a3r 3a3r |  3r21 3r.2i
1432 2r.2r 3.3 = 1a2r 3a.2r | 2r.31 2r.3
Realitdtsthematiken

3adla 2r2r 3t3r = 3a2r 1a2r | 2r31 2R3
2a2a  3rAr 3t3r & 2a3r 2alr | 3r31  1r3
3a.1a 3r.3r 2121 = 3a3r 1a3r | 3r21 3rZ
3a.34 3r.1r 2121 = 3a3r 3alr | 3rZ21  1rZ
2A.2A 3r.3r 3tlr = 2a3r 2a3r | 3r31  3r1i
3a.34 2Rr.2R 3tlr = 3a2r 3a2r | 2r31 2RIy

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.

Zeichenklassen

Op Sit Ulo Uro
(2r.2R) [3a.2r | 2r.11] [3a.28] [2r.31]
(1r.3r) [3a.3r | 1r.21] [3a.1r] [3r.21]
(3r.3Rr) [24.3r | 3r.11] [24.38] [3r.31]
(1r.3r) [2a.3r | 1r.31] [24.1R] [3r.31]
(3r.3r) [3a.3r | 3r.21] [1a.3&] [3r.21]
(2r.2R) [3a.2r | 2r.31] [1a.28] [2r.31]



Realititsthematiken

Op Sit Ul Uro

(2r2r)  [1a2r|2r31]  [3a2¢] [2r.31]

(Brdr)  [2a1r|3r31]  [24.3r] [1r.31]

(Br3r)  [1a3r|3r21]  [3a3g] [3r.21]

(3r.1r) [3a.1r | 3r.21] [3a.3R] [1r.21]

(3r.3r) [24.3r | 3r.31] [24.3R] [3r.11]

(2r.2R) [3a.2r | 2r.31] [3a.-2r] [2r.11]
2.3.(3.1,23,1.1) x (1.1,3.2, 1.3)

Zeichenklassen

3a.1a  2r3R L.l - 3a2r 1a3r | Zrli 3rI
3a1a 1rdr 2131 = 3alr 1adr | 1r21 1r.3:
2A.34 3r.1r 1.1t - 2a3r 3alr |  3r.11 1r.1L;
2A.34 1r.1R 3t - 2alr 3alr |  1r.31 1r.Li
1a.1a 3r.1r 21.31 =  1a3r 1alr |  3r21 1r.3:
1a.1a 2Rr.3r 3.l - 1a2r 1a3r |  2r31 3r.1i
Realititsthematiken

1a1a  3r.2r .31 —» 1a3r 1a2r | 3r1i 2R3
3a2a  1rdr .31 —» 3alr 221k | 1r1i 1r3
1a.1a 1r.3r 3121 = 1alr 1a3r | 1r31  3rZ
1a.34 1r.1R 3121 =  1alr 3aldlr | 1r31  1rZ
3a.24 1r.3r 1.1t - 3alr 2a3r | 1r1li  3r1i
1a.34 3Rr.2rR 1.1t - 1a3r 3a2r | 3rli Zr1

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.



Zeichenklassen

Op Sit

(2r.3r) [1a.3r | 2r.14]
(1r1r) [1a.1r | 1r.21]
(3r.1R) [3a.1r | 3r.11]
(1r.dRr) [3a.1r | 1r.31]
(3r.1Rr) [1a.1r | 3r.21]
(2r.3Rr) [1a.3r | 2r.31]
Realitdtsthematiken

Op Sit

(3r.2r) [1a.2r | 3r.1i]
(Irlr)  [2adr | 1r1]]
(1r.3Rr) [1a.3r | 1r.31]
(1rdr) [3a.1r | 1r.31]
(1r.3r) [2a.3r | 1r.11]
(3r.2R) [3a-2r | 3r.1i]

2.4.(3.3,2.1,1.3) x (3.1, 1.2

Zeichenklassen

3a.3a 2rAR 1131
3a.34 1r.3r 21.1
2a.1a 3r.3r 11.31
2a.1a 1r.3r 31.31
1a.34 3r.3r 21.1
1a.3a 2r.AR 31.31
Realitdtsthematiken
3a.1a 1r.2r 31.31
1a.2 3rAr 31.31

1a.3r

3a.1r
3a.3r
1a.3r
1a.3r
3a.3r
3a.1r

1a2r |
2a1r |

2r.1;
1r.2s
3r.1i
1r.3:
3r.2I
2r.31

1r.3i
3r.31

1r.31
3r.1i
3r.3i
3r.31
3r.1i
1r.31

2r.31
1r.3i



3a.1a 3r.3r 1.2t - 3a3r 1a3r | 3rli  3r2Z

3438 3rAr 1.2t —» 3a3r 3alrk | 3rli 1rZ
1a.2a  3r.3r 3tli — 1a3r 2a3r | 3r31  3r1i
3432 1r2r 3tli —» 3alr 3a2r | 1r31  ZrL

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.

Zeichenklassen

Op Sit Ulo Uro

(2r.AR) [3a.dr | 2r.11] [3a.2R] [1r.31]

(1r.3Rr) [3a.3r | 1r.21] [3a.1R] [3r.11]

(3r.3r) [1a.3r | 3r.1] [2a.3R] [3r.31]

(1r.3r) [1a.3r | 1r.31] [2a.1R] [3r.31]

(3r.3r) [3a.3r ]| 3r.21] [1a.3&] [3r.11]

(2r.AR) [3a.1r| 2r.31] [1a.28] [1r.31]
Realitdtsthematiken

Op Sit Ulo Uro

(1r.2Rr) [1a.2r | 1r.31] [3a.1Rr] [2r.31]

(3r.1R) [2a.1r | 3r.31] [1a.3R] [1r.31]

(3r.3r) [1a.3r | 3r.11] [3a.3R] [3r.21]

(3r.1Rr) [3a.1r | 3r.11] [3a.3r] [1r.21]

(3r.3r) [2a.3r | 3r.31] [1a.38] [3r.11]

(1r.2r) [3a.2r | 1r.31] [3a.1R] [2r.11]
2.5.(3.2,2.1,1.2) x (2.1, 1.2, 23)

Zeichenklassen

3a.24 2r. 1R 1.21 -  3aZ2r 2a1dr |  2r.11 1r.2:
3a.24 1r.2r 2117 - 3alr 2aZ2r |  1r.21 2r.1i
2a.1a 3Rr.2rR 1.21 - 2a3r 1a2r |  3r.11 2r.2i



2a.1a 1r.2r 3121 - 2alr 1aZr |  1r.31 2r.2i

1a.2a  3r.2r 2.l = 1a3r 2a.2r | 3rZ1 Zr1
1a.2a 2rAR 3,21 -  1a2r 2alr |  2r31 1r.2:
Realitatsthematiken

2a1a 1r2r 2131 > 2alr 1a2r | 1rZI 2R3
1a.24 2r. 1R 2131 = 1aZr 2adr | 2r21  1r3:
2a.1a 2Rr.3r 1.2t —  2a2r 1a3r | 2Zrli  3r2Z
2A.34 2r. 1R 1.2t —  2a2r 3alr | Zrli  1r2Z
1020 23k 2oL = 1a2r 243k | 2r21 3l
2432 1r2r 2.l > 2alr 3a2r | 1rZ1  2rLs

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.

Zeichenklassen

Op Sit Uto Uro
(2r.1R) [2a. 1R | 2r.14] [34.2R] [1r.21]
(1r.2R) [24.2r | 1r.21] [3a.1R] [2r.11]
(3r.2R) [1a.2r | 3r.11] [2a.3R] [2r.21]
(1r.2r) [1a.2r | 1r.31] [24.1R] [2r.21]
(3r.2r) [2a.2r | 3r.21] [1a.3R] [2r.11]
(2rdR) [2a.1r | 2r.31] [1a.2R] [1r.21]
Realitdtsthematiken

Op Sit Ulo Uro
(1r.2Rr) [1a.2r | 1r.21] [2a.1R] [2r.31]
(2r.1Rr) [2a.1r | 2r.21] [1a.2R] [1r.31]
(2r.3Rr) [1a.3r | 2r.11] [2a.2R] [3r.21]
(2r.1Rr) [3a.1r | 2r.14] [24.2R] [1r.21]
(2r.3r) [2a.3r | 2r.21] [1a.2R] [3r.11]



(1r.2r) [3a.2r | 1r-21] [2a.1R] [2r.11]
2.6.(3.2,2.3,1.2) x (2.1,3.2, 23)

Zeichenklassen

3a.2a  2r3R 121 - 3a2r 2a3r | Zrli 3rZ
3a2a  1r2r 2131 = 3alr 2a.2r | 1r21 2r.3:
2A.34 3Rr.2r 1.21 -  2a3r 3a2r |  3r.11 2r.2i
2A.34 1r.2r 3121 - 2alr 3aZr |  1r.31 2r.2i
1a.24 3Rr.2rR 21.31 =  1a3r 2a2r |  3r21 2r.3:
1a.2a  2r.3R 3.2t =  1a2r 2a.3r | 2r.31 3r.2I
Realitdtsthematiken

2a1a 3r.2r 2131 > 2a3r 1a2r | 3rZI 2R3
3a2a  2rAr 2131 > 3a2r 2alr | 2rZI 1IR3
2a.1a 2Rr.3r 3121 = 2a2r 1a3r | 2r31  3rZ
2A.34 2r. 1R 3121 = 2a2r 3aldlr | 2r31  1rZ
3a.24 2Rr.3r 2111 > 3a2r 2a3r | 2r21  3r1i
2A.34 3Rr.2rR 2111 > 2a3r 3a2r | 3rZ2I  2r1i

Wir erhalten damit die folgenden situationstheoretischen Teilsysteme, beste-
hend aus Operatoren und von ihnen erzeugten Situationen mit linken und
rechten Umgebungen.

Zeichenklassen

Op Sit Ulo Uro
(2r.3r) [24.3r | 2r.14] [34.2R] [3r.21]
(1r.2R) [24.2r | 1Rr.21] [3a.1&] [2r.31]
(3r.2R) [3a.2r | 3r.11] [2a.3R] [2r.21]
(1r2r) [3a.2r | 1r.31] [2a.1R] [2r.21]
(3r.2r) [2a.2r | 3r.21] [14.3R] [2r.31]
(2r.3r) [24.3r | 2r.31] [1a.28] [3r.21]



Realititsthematiken

Op Sit Ulo Uro
(Gr20)  [a2x[3x2]  [2a3:]  [2:31]
(2r.1Rr) [2a.1r | 2r.21] [34.2r] [1r.31]
(2:3%)  [a3w 2031 [2a2d]  [3x2i]
(2r.1R) [3a.1r | 2r.31] [24.2R] [1r.21]
(2r.3r) [24.3r | 2r.21] [3a.28] [3r.11]
(Br20)  [3a2:|3r2]  [2a3:]  [2r1]]
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