Bayes-Theorem (1763)
s; = unsichere Umweltzustande
(Auto hinter Tiiri = A, B, C)
p(s;) = A priori-Wahrscheinlichkeit (= 1/3)
Y= Beobachtung (Ziege) j = A, B, C

p(y Iz s;) = ,,gemeinsame Wahrscheinlichkeit*
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p(y;,s;)=p(s;) p(yj

"Likelﬁloods"

p (Sl- ‘ Vi ) = A posteriori-Wahrscheinlichkeit nach

Information y ;

p(y J-) = ,,Randwahrscheinlichkeit* = Summe

der gemeinsamen Wahrscheinlich-
keiten aller Ereigniskombinationen, in
denen y; auftritt:
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gemeinsame Wahrscheinlichkeit p(y N S;)

p(y;))=2p(y;,s;)= Z_p(si)-p(yj

I ‘ J Randwahrscheinlichkeit p(y j)



