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1. (a) R(t):exp{—/ot)\(s)ds}:exp{—/otids}:exp{_ﬂﬁ}.

(b) R(2) = e %8 =e1/2 = 0.607.
(c) LatTy beteckna den aterstdende livslangden efter 1 dygn.

Ry (t) =

R(t+1) exp{—(t+1)?/8} 1—(t+1)2
R(1) exp{ — 1/8} - exp{ ) }

. 1—(2+1)2
S& Ry, (2) = exp {%} — ¢!~ 0.368.

2. Definera féljande tre processer:

X (t) = antalet fiskar Per fangar under intervallett]

Y (t) = antalet fiskar Thomas fangar under intervallet]

Z(t) = antalet fiskar de fangar tillsammans under intervalet|.
Da{X(t), t > 0} och{Y(¢), t > 0} &ar Poisson-processer vet vi &t(t) € Po(2t) och
Y (t) € Po(3t) for varje fixtt > 0. Vidare arZ(t) = X (t) + Y (t) s aven Z(t), t > 0}
ar en Poisson-process o&lit) € Po(5t) for varje fixt¢ > 0.

Speciellt gallerX (1) € Po2), Y (1) € Po3) ochZ(1) € Pq(5).

(@) P(Z(1) =0) = e~ ~ 0.0067.

(b) P(Z(1) =3) = 3 e™5 = 125675 ~ 0.140.

(c) Kom ihag attZ(t) ar beroende av saval (t) somY (). Daremot arX (¢) ochY (¢)
oberoende av varandra (vilket utnyttjas i steg 3 nedan).

PY(1)=3|z(1) =3) = LOD=321)=3) PI()=3X{1)=0)

P(Z(1) =3) B P(Z(1) =3)
_P(Y(1)=3) - P(X(1)=0) e e
B P(Z(1) = 3) T e
3\* o7
(d) Latt vara godtyckligt.
PY(t)=1]2()=1)= s )( :( ) (t)) 2 - P(Y(Ji)(;(;i(i)) =
_PY()=1)-P(X(t)=0) 3te®.e* 3
P(Z(t) =1) T Ste st 5

(e) Vid varje tidpunkt galler atP’(Thomas far nasta figk= 3/5, vilket ger att
P(Thomas far de tre forsta fiskarhe: (3/5)% = 27/125 ~ 0.216.



3. Poisson-processeX (t), ¢ > 0} har vantevardesfunktiom x (t) = E(X (t)) = At och
kovariansfunktion
rx(s,s+1t)=C(X(s),X(s+1) =C(X(s),X(s+t) — X(s) + X(s))
=C(X(s),X(s+1t)— X(s)) + C(X(s),X(s)) =0+ vx(s)
= As, Vs, t > 0.
(a) DAY (t) = (X(t+1) — X(t)) € Pa()) for varje fixt¢ > 0 far vi vantevardesfunk-
tionen
my(t) = E(Y(t)) = \.
Kovariansfunktion ges av
ry(s,s+t) =C(Y(s),Y(s+1t) =C(X(s+1) — X(s), X(s+t+1) — X(s+1))
=C(X(s+1),X(s+t+1) —C(X(s+1),X(s+1))
—C(X(s),X(s+t+1)) +C(X(s), X(s+1))
=As+1)—Amin(s+ 1,s+1t) — As+ As
= A(s+1) — A(s +min(1,¢)) = A(1 — min(1,¢))
= X\ -max(0,1 —¢t), Vs, t > 0.
(b) Y-processen ar svagt stationar, eftersom vantevardesbmektrny (¢) &r konstant
och kovariansfunktionen(s, s + t) inte beror avs.

4. (a) LatS beteckna hela systemet och definiera sedan delsystémen S | D och
Sy =S| D*. Da ar
R(t) = P(S | D)P(D) + P(S | D*)P(D*) = P(S1)P(D) + P(S2)(1 - P(D))
= Rg, (t)RD( )+ RSQ(t)(l — Rp(t))
= (Qeft - ) (26 6t) (1 - eiQt)
— 4o 3t _ ef4t — et _ o6t 4 8

ty lagarna for serie- och parallellkoppling ger

Rs,(t) = P(AUB) = 1— (1= Ra(t)) (1 - Rp()) = 1 — (1= Ra(t))’
=1- (1 — e_t)2 =2t — e

Rg,(t) =P((ANC)U(BNE)) =1— (1 - Ranc(t)) (1 — Rpne(t))
=1— (1= Ranc(t))?=1— (1 - Ra(t)Rc (1))
=1-(1- e_te_2t)2 =1—-(1- e_3t)2 = 2¢ 3t — 761,
Anm: Det gar aven bra att I6sa uppgiften genom att rakna pa de figacigarna
genom systemel; = AC,V, = AD, V3 = BD ochV, = BE.
(b) Systemets forvantade livslangd ges av

/ R(t)dt = / (4-e P —e ¥ —2. e — 76 4 78t

1 2 1 1 00
43t —at 4 st L et 1 st
[ 36 + 46 + 56 + 66 86 ]
4 1 2 1 1 77 o
_______ - = — X~ U. 42 ar.
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