Prof. Dr. Alfred Toth
Prime und zusammengesetzte Objekte

1.,0bjekte und ihre Realitat sind (mindestens partiell) feststellbar, Objektbe-
zuige und ihre Realitat sind thematisierbar” (Bense 1983, S. 71). Wahrend die
Thematisierbarkeit von Relationen von Objekten durch die von Bense (1980)
eingefiihrte Primzeichenrelation

P=(1,.2,.3)

fundiert wird, wird die Feststellbarkeit von Objekten durch die in Toth
(2015) eingefiihrte Rand- oder Systemrelation

S=(AR])
definiert.

2. Wir konnen nun entweder P auf S oder S auf P abbilden und erhalten auf
diese Weise die bereits in Toth (2025a) eingefiihrten Zeichen- und System-
raume.

P =£(S)
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Damit haben wir eine systemische Zeichenrelation
PS = (15, 25,35) = ((14, 1R, 11), (24, 2R, 21), (34, 3R, 31))
und eine semiotische Systemrelation

SP = (AP, RP, IP) = ((A1, A%, A3), (R, R, R3), (11, I2, I3)).

3. Auf diese Weise konnen wir aus primen Objekten zusammengesetzte Ob-
jekte bilden, d.h. die von Bense als Zeichenobjekte bezeichneten Gebilde (vgl.
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Walther 1979, S. 122 £.). Dazu gehoren etwa Wegweiser, Ampeln, Uniformen,
Landebahnen, Mundstiicke, Schalter, Portrats oder Prothesen, d.h. eine sehr
heterogene Gruppe von Objekten, die deshalb in Toth (2008) in Zeichen-
objekte einerseits und in Objektzeichen andererseits differenziert wurden.
Bei Zeichenobjekten dominiert der Zeichenanteil iiber den Objektanteil. Ein
Beispiel sind Wegweiser. Bei Objektzeichen hingegen dominiert der Objekt-
anteil iber den Zeichenanteil. Ein Beispiel sind Prothesen. Die Dualitat in den
Bezeichnungen Zeichenobjekt und Objektzeichen wird also offenbar in den
bezeichneten Objekten (bzw. umgekehrt) nicht reflektiert. Indessen hatten
wir in Toth (2025b) festgestellt, dafs Primzeichen und Primobjekt jenseits
von (monokontexturaler) Isomorphie stehen, denn wir haben z.B.

3l x B= 284 x A2 1R x R1
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d.h. PS und SP sind chiastisch-dual.
Zeichenobjekte konnen damit definiert werden durch

70 = PS x SP = (15,25, 35) x (AP, RP, IP) = ((14, 1}, 11), (24, 2R, 21, (34, 3R 31))
X ((Al} AZ, A3)’ (Rl} RZ, R3)’ (Il‘ IZ, 13))’

und Objektzeichen kénnen definiert werden durch

0Z = SP x PS = (AP, RP, IP) x (15, 25, 35) = ((AL, A2, A3%), (RL, R2, R3), (I1, I2, I3))
x ((1A, 1R, 11), (24, 2R, 21, (34, 3R, 31)).
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