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Erhaltung von Dualinvarianz unter Trajektion

1. Bei nicht-dualinvarianten Dualsystemen fiihrt Trajektion ebenfalls nicht zu
Dualinvarianz, vgl. z.B.

ZKl = (3.1,2.1,1.3) x (3.1, 1.2, 1.3)

x (3.1,2.1,1.3) # (3.1, 2.1, 1.3)

T(ZKD) = (3.2,1.1,2.1,1.3) x (3.1, 1.2, 1.1, 2.3)
x (3.2,1.1,2.1,1.3) # (3.2, 1.1, 2.1, 1.3)

2. Bei dualinvarianten Dualsystemen (vgl. Bense 1992; Toth 2026) hingegen
sind auch die Trajektion dualinvariant:

ZKl = (1.2,3.3,2.1) x (1.2,3.3,2.1)

x (1.2,3.3,2.1) = (1.2,3.3,2.1)

T(ZKD) = (1.3,2.3,3.2,3.1) x (1.3,2.3,3.2, 3.1)
x (1.3,2.3,3.2,3.1) = (1.3,23,3.2,3.1)

ZKl = (1.3,2.2,3.1) x (1.3,2.2,3.1)

x (1.3,2.2,3.1=(1.3,2.2,3.1

T(ZKD) = (1.2,3.2,2.3,2.1) x (1.2,3.2, 2.3, 2.1)
x (1.2,3.2,2.3,2.1) = (1.2,3.2,2.3,2.1)

ZKl = (2.1,3.3,1.2) x (2.1,3.3,1.2)

x (2.1,3.3,1.2) = (2.1,3.3,1.2)

T(Zkl) = (2.3,13,3.1,3.2) x (2.3,1.3,3.1,3.2)
x (2.3,1.3,3.1,3.2) = (2.3,13,3.1,3.2)

ZKl = (2.3,1.1,3.2) x (2.3, 1.1,3.2)
x (2.3,1.1,3.2) = (2.3,1.1,3.2)
T(Zkl) = (2.1,3.1,1.3,1.2) x (2.1,3.1,1.3,1.2)



x (2.1,3.1,1.3,1.2) = (2.1,3.1,1.3,1.2)

ZKl = (3.1,2.2,1.3) x (3.1,2.2, 1.3)

x (3.1,2.2,1.3) = (3.1, 2.2, 1.3)

T(Zkl) = (3.2,1.2,2.1,2.3) x (3.2,1.2, 2.1, 2.3)
x (3.2,1.2,2.1,2.3) = (3.2,1.2,2.1,2.3)

ZKl = (3.2,1.1,2.3) x (3.2, 1.1, 2.3)

x (3.2,1.1,2.3) = (3.2, 1.1, 2.3)

T(ZkD) = (3.1,2.1,1.2,1.3) x (3.1,2.1,1.2,1.3)
x (3.1,2.1,12,1.3) = (3.1, 2.1, 1.2, 1.3)

Die relationale Eigenschaft, dualinvariant oder nicht-dualinvariant zu sein,
wird also vom Trajektionsoperator erhalten.
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