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Résumé de files d’attente

Notations générales en régime stationnaire :

1 var (.5)
— S : temps de service, E(S) = —, kg = Y———=, Lg(z) = E(e™*%);
m E(S)
— T : temps inter-arrivées, E(T) = 3
E(S) A .
— p= ——= = — : intensité du trafic;
E(T) n

— Q : longueur de la file, 7, = P(Q = n), Gg(z) = E(29);

— @ : nombre de personnes en attente, Q = Q — nol{gzney 87l y a ng serveurs;
~ W : temps d’attente, Fyy (t) = P(W < t), Ly, (2) = E(e*ZW);

— W : temps de séjour dans le systeme, W =W + S;

Quelques lois de probabilité :

fonction génératrice

distribution X loi de probabilité | E(X) | var (X) kx Gx(2) = E(z¥)
«(2) =

" 1
loi de Poisson P()\) p—' e ” neN p p — <1 e—p(1—2)

1—p| 1—p 1 p
P P2 VI=p 1—(1-p)

loi géométrique G(p) | p(1 —p)*, n €N

TABLE 1 — FILE M (\)/M (u)/1

distribution X densité de probabilité | E(X) | var (X) kx gi??;or: mé?ec_li )%iplace
loi exponentielle £(p) pe i % 1 - i -
loi d’Erlang Ej(p) (k'u)k(ktk_i)! o~ knt i k%ﬂ % <1 (Z iﬂkuyc
loi hyper-exponentielle g pi,uie’“it :1 % kx > 1 ij_#;i

A
P - <1
1
Tn (1—p)p" loi G(1—p)
E(Q) ﬁ = UE(W) = AE(W)
E(Q) T, = E()
Fy(¢) 1 — pe= (=Mt
loi £(x — A) pondérée en 0
- P 1 ~ 1
E — _ =_F )
(i) L= JEQ) = B
E(W) = 1EQ
L—XA A
TABLE 2 — FILE M (\)/M (1) /no
P — <ng
no 1 y
pi pro -1
a - +
0 (JZ_:O J! no'(l—p))
7o % si0<n<ng
Tn ’I'LO no
o 7:1‘;, (n%) sin > ng
mop™°
P(Q > no) m
" pn0+1
E = \E(W
@ ST VI
E(Q ot AE(W
i Y (YNt
Fy (1) nol(l—nﬁ)e "
loi E(nop — A) pondérée en 0
~ mep"° 1 1 ~
E(W )
(W) no! (1—£) nop—A A (@
~ 1 1
E(W) BOV) + 1 = 1 B(@




TABLE 3 — FILE M (\)/M (1)/1/N

Tn

=

2(N +1)
E(Q)

~ 1 1
W)Jr;(lwa):X]E(Q)

A
W
1—p , .
TN P sip#Fl
1/’ pour 0 <n <N
N1l sip=1
pll — (N + 1)p"N + NpN+!] §p£1
N (1= pN*FH)(1 —p)
5 sip=1
PL-Np" 1+ (N-1)p"] .
(L= pN*T)(1 - p) sio#
N(N = 1) .
sip=1
1
)

TABLE 4 — FILE M (\)/M (p)/o0

A
0 A
7!
T e P '0—7: loi P
n:
E(Q) p = AE(W)
Q 0
w 0
1 1
E(W) by E(Q)

TABLE 5 — FILE M (\)/M (1) /no/no

A
’ p
1
7o 2 70
L+p+ G+ + 05
T ﬂ'o%pourOénSno
Lt pt b+
E — P
}Q) P L+p+ G+ +57
Q 0
W 0
1 1
E(W) 5 (1=m0,) = YE@Q)
TABLE 6 — FILE M (\)/GI/1
A
14 ;<1
Ls(A(1 - 2))
1 1-—
Gol(2) (== BT
) 1—p
1+k2 2
E(Q) Pt T, = AEW)
~ 1—|—k2 p2 ~
E(Q) 3 T = AEY)
(1-p)z
_L~
i (2) 2= A1 - Ls(2))
- 1+k%4 »p 1~
E(W) QSAfp_XE(Q)
1 1+4+k% »p 1
E = )
(W) LT e = E@




TABLE 7 — FILE M(\)/D(d)/1

P Ad <1

Go(z) (1-=p)(1-2) 11— Zelp(l—z)
2(1-p)

. P =
E(Q) 20— 7) AE(W)
1—p)z

LW(Z) - — (/\(1 _p)e—dz)

(V) s = 3E@
(2—p)d 1

E(W) 21— p) 3 E(Q)

TABLE 8 — FILE M (\)/Eg(1)/1

p - <1
N
1+k p?

E(Q) b T, = AE(W)
- 1+k 2 -
E(Q) S T = AE(V)

- 1+k 1 =~
E(7) 5F o5 = 3 EQ
E(W) l_i_ﬂL EE(Q)

TABLE 9 — FILE GI/M(u)/1

P i <1
W
Tn (1—-a)a™
loi G(1 — ) avec a €]0,1[, @ = Lp(p(l — )
E(Q) T = (HQ)E(W) = uE(W)
E(Q) 101 o= (ue)E(W)
Fy (1) 1 — e (I-aut
loi £((1 — a)p) pondérée en 0
E(7) =
) (1 —1a)u

Files d’attente avec priorités

Notations générales en régime stationnaire pour deux files de priorité i, i = 1, 2, la
premiére file étant prioritaire devant la deuxiéme :

1
— S; : temps de service de la personne de priorité i, E(S;) = —;
Hi
1
— T : temps entre les arrivées consécutives de deux personnes de priorité i, E(T;) = v
i
A=A+ Az
— S92 : temps de service de la personne de priorité 2, durée des interruptions de service

comprise ;
— By : période d’activité du serveur avec des personnes de priorité 1;
C_ES) A

Pi E(T)) pr P+ P25

— @; : longueur de la file de priorité 7 ;

— Ql : nombre de personnes de priorité ¢ en attente;

— W temps d’attente d’une personne de priorité i ;

— W; : temps de séjour dans le systeme d’une personne de priorité .



TABLE 10 — FILE AVEC PRIORITES, PREEMPTION ET ACHEVEMENT DE SERVICE

solution de Lp, (2) :(Ls(1 (z +)/\)1 [1—Lp (2)])
le /\1 1—2
L=p) =2 0 —2) 2

L—p1

1+ k?gl p% B
2 1-p
1+kS, pf <

2 1-p
(1—p1)z
z—M(1—Lg (2))
p1(1 + k3 )E(S1)
2(1 = p1)
1 pi(1+ k3 )E(S)

i1 2(1 = p1)

p1+

Lsz(i + M1 = Lp, (2)])

(1= p1)u2
Lw,(A2(1 = 2)) = Ly, (A2(1 — 2)) Lz, (A2(1 — 2))

A2
P2 p1(L4 k2 )E(S1) + p2(1 + kZ,))E(S2) B
I—p1 A 2(1=p1)(1 = p) = ME(T2)
WQ +§2
(1—p) z+ A1(1 = Lp, (2))

z— X[l = Lg,(z+ M (1 — Lp, (2)))]
p1(L4 k2 )E(S1) + p2(1 + k2, )E(S2)
2(L=p1)(1—p)
1 N p1(1 4 k2 )E(S1) + p2(1 + k2, )E(S>)
(1= p1)p2 21=p1)(1—p)

TABLE 11 — FILE AVEC PRIORITES SANS PREEMPTION

solution de Lg, (z) = Lg, (2 + A1[1 — Lp, (2)])
M1 = p)(A = 2)Ls, (M (1 = 2)) + Ao[Ls, (M (1 = 2)) = 2Ls, (M (1 = 2))]

AMLs, (M (1 —2)) — 2]
N
Y

A A} p1(1+ K3 )E(S)) + p2(1 + K3, )E(S2)
PN 21— 1)
A (L + kS E(S) + p2(1 + K, )E(S2)
A 2(1 = p1)
(1—p)z+ Aol — Lg,(2)]
z—A(1—Lg, (2))
p1(1+kE )E(S1) + pa(1 + k2 )E(S2)

2(1—=p1)
1 pi(1+ k% )E(S1) + pa(1 + kE,)E(S2)
— +
M1 2(1 - p1)

do A (1) p1(1+ k% )E(S1) + p2(1 + k,))E(S2)
X’ \ 20— p1)(1—p)

Wg + S5
z+ )\1(1 — L31 (Z))
R W [ S e Wi P )))
p1(1+ k3, )E(S1) + pa(1 + k3, )E(S2)
21=p1)(1—p)
1 N p1(1+kZ E(S1) + p2 (1 + k2, )E(S2)

U2 2(1 _pl)(]- _p)




