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Übersicht: Im vorliegenden Bericht werden beispielhaft unterschiedliche Methoden zur
Beschreibung dynamischer Systeme durch Graphen und Hypergraphen zusammengestellt
und auf eine Übertragbarkeit auf Regel- und System-Relative hin überprüft. Dabei wer¬
den nach einer Einführung in die Theorie einfacher und Hypergraphen die Möglichkeiten
hinsichtlich einer Übertragung von dynamischen Systemen in Graphen aufgezeigt und
anhand verschiedener Beispiele verdeutlicht.
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