Pour chaque question, une seule des quatre prigpssist exacte. Aucune justification n’est demandé

Une réponse exacte rapporte 1 point ; une répoesadte enléve un demi-point ; I'absence de répesseomptée 0 point.

Premiére partie

Pour réaliser des étiquettes de publipostage, nimepgise utilise deux banques de données :

B, 6 000 adresses, dont 120 sont erronées et S0B8@sactes,

B ,, contenant 4 000 adresses, dont 200 sont err@m&e800 sont exactes.

1. On préleve au hasard, avec remise, 10 étiquettes f@s 6 000 réalisées a I'aide dg.Ra probabilité qu’exactement trois de
ces étiquettes comportent une adresse erronée est :
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2. Parmi les 10 000 étiquettes, on en choisit uneamard. Sachant que I'étiquette comporte une adeessse, la probabilité
gu’elle ait été réalisée a 'aide de Bst :
0,4x 0,95 ) 0,6x 0,98

. B: : D:
A: 098 0.6x0098 0.6 00 C: 06x098 0,6x 0,98+ 0,4 0,9!

Deuxieme partie
La durée de vie, exprimée en heures, d'un robofufdsce que survienne la premiére panne est meéeédtiar une loi de probabili
de durée de vie sans vieillissement définie satdivalle [0 ; +o (loi exponentielle de paramétke= 0,0005). Ainsi la probabilité

gue le robot tombe en panne avant 'instaggt :p ([0 ;t[) = I; Ae **dx

1. La probabilité qu'un robot ait une durée de vie&sigure a 2 500 heures est :
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2. La durée de vie moyenne d’un robot ménager estémpar la formule : E l=|im ; Axe M dx.
a. L'intégrale est égale a :
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b. La durée de vie moyenne des robots, exprimée enre$eest :
A: 3500 B : 2000 C:2531,24 D : 3000
CORRECTION
Premiére partie
1. On a une succession de 10 expériences aléatalegriques et indépendantes, chacune d’elles aidsues :
succes : I'étiquette comporte une adresse err@eego—oo )
échec : I'étiquette ne comporte pas une adreseadmr = 1 —1—20 > 880)
6000 6000
donc la variable aléatoire qui représente le nordi¥tquettes comportant une adresse erronée saitai binomiale de paramétres
10; 222,
6 000
10 3 7
p(X = 3) = » 120 » 5800
3 6 000 6 000

2. Parmi les 10 000 étiquettes, on en choisit uneamard. Sachant que I'étiquette comporte une adeessse, la probabilité

gu’elle ait été réalisée a 'aide de Bst :
La probabilité que I'étiquette comporte une adressecte est p(E) = p(E B,) + p(En B>)

5880 6000 3800 4000
E) = E)x p(By) + E) x p(B =0,6x 0,98 + 0,4x 0,95
P(E) = ps, (E)xp(B1) + pg, (E) X p(By) = 5000 10000 T 2000 1000¢

b. (B = p(En B,) _ 0,6x 0,98
: p(E)  0,6x 0,98+ 0,4 0,0!

Deuxiéme partie
1. La probabilité qu’un robot ait une durée de vieéigure a 2 500 heures est :
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donc p(X > 2 500) = @0.005x 2500 _ efzooo
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2. La durée de vie moyenne d’'un robot ménager estémpar la formule : E t:hm . Axe M dx.
a. L'intégrale est égale a:

En prenant :

uw(x) =\ e *x ux) = —e**

V(X) =X V(x)=1
“Axerdx=[-xe™ ] - e dx
.[O |: :|0

0

t 1 !
'[ )\xe“dx=—te‘“—[—e'“}
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.[; A xe M dx=—te‘“—[1e“ —Ej
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b. La durée de vie moyenne des robots, exprimée enre$eest :
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donc lim ;)\xe’“dx= =2 000
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