Cviceni z teorie pravdépodobnosti 2

3. kompenzatory a (super/sub)-martingaly

1. vypocet kompenzatoru v diskrétnim piipadé
2. posouzeni, zda integrovatelny proces je martingal, popf. super/sub-martingal
3. vypocet kompenzatoru k jednobodovému ¢itacimu procesu

1. Necht X,,n € N jsou nezavislé stejné rozdélené veliciny s koneénymi tietimi momenty s £X; =
0, EX{ = var(X;) = 1. Oznac¢me S, = Y_,_, Xj odpovidajici ndhodnou prochdzku. Spoctéte kom-
penzator k nasledujicimu procesu a rozhodnéte, zda je nésledujici proces (super/sub)-martingal.

(a) Yo =S,
(b) Z,=S3.

2. Necht X,,,n € N jsou nezavislé stejné rozdélené veliciny s koneénymi t¥etimi momenty s EX; =
0, EX? = var(X;) = 1 s nésledujicimi koneé¢nymi momenty FEexp{X;} < oo, Fln|X;| < oo.
Rozhodnéte, zda jsou nasledujici procesy o(Xj, ..., X,)-martingaly a, pokud ne, spoctéte kom-
penzator.

(a) Sn = Zzzl Xk:a Vn = Zzzl Xg, Wn = HZ:l Xk:a Un = Ws, Mn - Zzzl Wk
(b) F,=exp{S.}, G,= ZZ:1 In|[Xy|, H,= ZZ:2 Xp1 Xy Ln = ZZ:Z X,f_le

3. Necht X,,,Y, jsou (F,,n € N)-martingaly takové, ze Z, = X,,Y,, € L;,n € N. Ukazte, ze

K, = Z cov( Xy, Yi| Fr_1)

k=1
je kompenzdtor k procesu Z,,, kde Fy = {0, Q}.

4. Necht X,,,n € Ny md F,-kompenzétor K,, a H, je omezeny Fj-adapovany proces, kde Fy = {0, Q}.
Spoctéte kompenzétor k procesu Y, _; Hy (X — Xj—1).

5. Necht X,,,n € N jsou kladné nezdvislé stejné rozdélené veliciny s exponencidlnim rozdélenim se
stfedni hodnotou 1/ a 7,, = Y, _, Xj je odpovidajici ndhodnd prochézka.
(a) Spoctéte kompenzétor k ¢itacimu procesu 1, <.
(b) Ukazte, ze Poissonuv process N; = 220:1 1jr, <4 s intenzitou A > 0 md kompenzator At,t > 0.
6. Necht (W (t),t > 0) je Wienertuv proces. Spocteté kompenzdtor nasledujictho procesu vzhledem k
FYV .t >0 arozhodnéte, zda nésledujici proces je (sub/super)-martingal
(a) X, =W
(b) Yi=W;
(c) Zy = exp{W,}.

1. Necht X; € Ly(F),t € T. Proces K, € Li(F;) je Fi-kompenzdtorem procesu (Xy,t € T), pokud
X; — K; je Fi-martingal.

2. Necht 7 > 0 je ndhodnd veléina s hustotou f;. Pak odpovidajici ¢itaci proces N; = lj;<y mé
kompenzator
tAT
(s
Kt :/ —f ( ) ds
o P(r>5s)

vzhledem k filtraci F; = o(Ny, s < 1).



