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Kategorisierung der dyadisch-tetravalenten Zeichenfunktion

1. Aus der in Toth (2011) eingefiihrten dyadisch-tetravalenten Zeichen-
funktion

ZF = ((3.a 1.b), (2. 0.d))

kann man durch Einsetzen von a, .., d € {0, 1, 2, 3} 12 mal 12 = 144
Zeichenfunktionen konstruieren, die hier angedeutet seien:

(3.0 1.0) (2.0 0.0)
(3.0 1.1) (2.0 0.1)
(3.01.2) (2.0 0.2)
(3.013) . (2.0 0.3)
(3.313) . (2.31.3)

2. Fur diesen 144 Zeichenfunktionen zugrunde liegende abstrakte Form
ZF =(3.a1.b2.c0.d)

legen wir nun Abbildungen zwischen den ,Subzeichen” fest. Jede Abbildung
habe die Form

Ox,y,

wobei x die Domanenzahl und y die Kodomanenzahl der jeweiligen Abbildung
trage. Es ist also z.B.

(0.0) - (3.3) =: 0,3
(2.2) - (1.2) =022

(3.1) > (0.2) =1 1,2



In einer ZF z.B.

2,30(2,201,2

2,3002,2

01,2 02,2 a2,3
31 - 12 - 22 - 03
d.h.
(3.1 > 1.3) =: 0z;302,201,2
Es ist also
(3.1 - 1.3)°= (1.3 - 3.1) = (02302,201,2)° = (A1,2°02,2° A2,3°).

Wie man sieht, wird bei dieser Art der Notation der Morphismen bzw.
Semiosen vorausgesetzt, dass in ZF

ZF = ((3.alb), (2.c0.d))

die Hauptwerte konstant sind. In anderen Worten: Das tetradische , Gertist”
wird als konstant (nicht-permutierbar) vorausgesetzt.

Zwei Morphismen der Gestalt

Xxy Yzy

bedeutet somit, dass von drei aufeinanderfolgenden Subzeichen die letzten
beiden stellenwertig homogen sind.
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