
e̊x =

∫ +∞

0
tpxdt, ex =

+∞∑
k=1

k · kpx · qx+k, ex =
+∞∑
k=1

kpx

µx+t = − d

dt
ln(tpx)

Ax =
+∞∑
k=0

vk+1 · kpx · qx+k, A(m)
x = Ax ·

i

i(m)
, Āx = Ax ·

i

δ

Ax:
1
n = vn · npx, Ax:n = A1

x:n + Ax:
1
n , n|Ax = Ax − A1

x:n

E(Z) = c1 · Ax + (c2 − c1) · 1|Ax + (c3 − c2) · 2|Ax + . . .

E(Z) = cn · A1
x:n + (cn−1 − cn) · A1

x:n−1 + (cn−2 − cn−1) · A1
x:n−2 + · · ·+ (c1 − c2) · A1

x:1

(IA)x =
+∞∑
k=0

(k + 1)vk+1 · kpx · qx+k, (IĀ)x = (IA)x ·
i

δ

(I(m)Ā)x =
i

δ
(IA)x −

i

δ
Ax + p · Ax, p =

1

δ
· i− i(m)v(m)

i(m)v(m)
, (ĪĀ)x =

i

δ
(IA)x −

i

δ
Ax +

i− δ

δ2
Ax

äx =
+∞∑
k=0

äk+1 · kpx · qx+k, äx =
+∞∑
k=0

vk · kpx

ä(m)
x =

1

m
·
+∞∑
t=0

v
t
m · t

m
px, ä(m)

x = α(m) · äx − β(m), α(m) =
di

d(m)i(m)
, β(m) =

i− i(m)

d(m)i(m)

āx =

∫ +∞

0

vt · tpxdt, āx:n =

∫ n

0

vt · tpxdt, n|āx =

∫ +∞

n

vt · tpxdt

E(Z) =
+∞∑
k=0

vk · r(m)
k · kpx −

+∞∑
k=0

c
(m)
k+1 · v

k+1 · kpx · qx+k

äx:n =
n−1∑
k=0

äk+1 · kpx · qx+k + än · npx, äx:n =
n−1∑
k=0

vk · kpx

n|äx = npx · vn · äx+n, n|äx = äx − äx:n

ä
(m)
x:n = α(m) · äx:n − β(m)(1− npx · vn)

Px =
Ax

äx
, P 1

x:n =
A1

x:n

äx:n
, Px:

1
n =

Ax:
1
n

äx:n
, P (n|äx) =

n|äx
äx:n

, P (n|äx) = Px:
1
n · äx+n

P (m)(Ax) =
Ax

ä
(m)
x

, P (m)(A1
x:n ) =

A1
x:n

ä
(m)
x:n

, P (m)(Ax:
1
n ) =

Ax:
1
n

ä
(m)
x:n

, P (m)(Ax:n ) =
Ax:n

ä
(m)
x:n

1



P̄ (Āx) =
Āx

āx
, P̄ (Ā1

x:n ) =
Ā1

x:n

āx:n
, P̄ (Āx:

1
n ) =

Āx:
1
n

āx:n
, P̄ (Āx:n ) =

Āx:n

āx:n

P̄ (n|āx) =
n|āx
āx:n

, P̄ (n|āx) = P̄ (Āx:
1
n ) · āx+n

+∞∑
k=0

ck+1 · vk+1 · kpx · qx+k =
+∞∑
k=0

Πk · vk · kpx∫ +∞

0

c(t) · vt · tpx · µx+tdt =

∫ +∞

0

π(t) · vt · tpxdt

kV = Ax+k − Px · äx+k

kV =

{
A 1

x+k:n−k − P 1
x:n · äx+k:n−k , k = 0, 1, . . . , n− 1;

0, k = n, n+ 1, . . .

kV =


Ax+k:

1
n−k − Px:

1
n · äx+k:n−k , k = 0, 1, . . . , n− 1;

1, k = n;

0, k = n+ 1, n+ 2, . . .

kV =
+∞∑
j=0

cj+k+1 · vj+1 · jpx+k · qx+k+j −
+∞∑
j=0

Πk+j · vj · jpx+k

Πk = (v · k+1V − kV ) + v · (ck+1 − k+1V ) · qx+k

L =
+∞∑
k=0

Λk · vk, D(L) =
+∞∑
k=0

v2k+2 · (ck+1 − k+1V )2 · k+1px · qx+k

V (t) =

∫ +∞

t

c(s) · vs−t · s−tpx+t · µx+sds−
∫ +∞

t

π(s) · vs−t · s−tpx+tds

π(t) = (V ′(t)− δ · V (t)) + (c(t)− V (t)) · µx+t

E(Z) =
m∑
j=1

+∞∑
k=0

cj,k+1 · vk+1 · kpx · qj,x+k, E(Z) =
m∑
j=1

∫ +∞

0

cj(t) · vt · fj(t)dt

kV =
m∑
j=1

+∞∑
i=0

cj,k+i+1 · vi+1 · ipx+k · qj,x+k+i −
+∞∑
i=0

Πk+i · vi · ipx+k

V (t)=
m∑
j=1

∫ +∞

0

cj(t+ s) · vs · spx+t · µj,x+t+sds−
∫ +∞

0

π(t+ s) · vs · spx+tds

m∑
n=0

cn · P{N = n} =
m∑
k=0

Sk∆
kc0
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