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Özet –Bu çalışmada, aynı dağılımlı ve bağımsız bileşenlere sahip farklı n ve m 

boyutlu tutarlı sistemlerin sistem imzaları ile stokastik ve sağkalım hız sıralaması 

anlamında nasıl karşılaştırıldıklarını inceledik. 
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1. Giriş 

 

Günlük hayatımızda, belirli bir t zamanından sonra ürünün yaşam kalitesi veya t zamanda 

kalan ömrü istatistiksel olarak önem arz etmekte ve bu tür durumlar sistem güvenilirliği ile 

ölçülmektedir. Sistem güvenilirliği ile ilgili çalışmalar 2. Dünya Savaşı’ndan sonra daha da 

bir önem kazanmıştır. Belli bir çalışma sahasındaki sistemlerden hangisinin daha 

kullanılışlı ve durumu daha iyi ifade edebilirliği sistemlerin karşılaştırılması ile 

belirlenebilir. Bu çalışmada, Samaniego (1985)’in tanımladığı sistem imzası ile farklı 

boyutlu sistemlerin nasıl karşılaştırıldığını inceledik [10]. 

 

 

2. Tutarlı Sistemler  

 

Güvenilirlik teorisinde çoğu uygulama tutarlı sistemlerin dizaynı ve performansı üzerine 

yapılmaktadır. Öncelikle, tutarlı sistemlerin oluşturulması için gerekli bazı temel 

kavramları vereceğiz. 

 

Tanım 2.1.   için i. bileşenin durumu 

 

 
 

dönüşümü ile tanımlanır. Burada n, sistemdeki bileşenlerin sayısıdır.  dönüşümü bir 

Bernoulli değişkenidir ve  ile gösterilir. Ayrıca, i. bileşenin  yaşam 

süresinin, herhangi bir t anından büyük olma olasılığına bileşen güvenilirliği denir 

ve  için  dir. Benzer şekilde, sistemin durumu 

 

 
 

dönüşümü ile tanımlanır.  olmak üzere,  fonksiyonu, 

yapı fonksiyonu olarak adlandırılır. Sistemdeki bileşen sayısı olan n, sistemin boyutudur 

[2],[8],[9].  

 

Tanım 2.2. Sistemin t anında çalışıyor olma olasılığına,  yani  olma olasılığına 

sistem güvenilirliği denir. Sistemin güvenilirliği,  eşitliği ile 

hesaplanır. Burada p=( ) dir [2],[8],[9]. 

 

Tanım 2.3. Bir sistem, a)  yapı fonksiyonu, her bir bileşen için monoton azalmayan 

ise ve b) sistem sadece ilişkili bileşenlerden oluşuyor ise tutarlı sistem adını alır. Tutarlı 

sistemlerde, başarısız bir bileşen yerine çalışan bir bileşen yerleştirildiğinde sistem 

performansı etkilenir. Ayrıca, herbir bileşen sistemin başarısını veya başarısızlığını etkiler. 

i. bileşenin ilişkili bileşen olması, her  için  
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önermesi ile ifade edilir [2],[8],[9]. 

 

Bir sistemin yapı fonksiyonu belirlenirken, sistemin başarı yol kümeleri ve kesen 

kümelerinden faydalanılmaktadır.  

 

Tanım 2.4. P, bir sistemin bir kısım bileşenlerinden oluşan bir küme olsun. P kümesindeki 

bütün bileşenler çalıştığında sistem de çalışıyorsa, P’ye başarı yol kümesi denir. Başka bir 

başarı yol kümesini kapsamayan başarı yol kümesine, minimal başarı yol kümesi denir 

[2],[8],[9]. 

 

Tanım 2.5. K, bir sistemin bir kısım bileşenlerinden oluşan bir küme olsun. K kümesindeki 

bütün bileşenler başarısız olduğunda sistem de başarısız oluyorsa, K’ya kesen küme denir. 

Başka bir kesen kümeyi kapsamayan kesen kümeye, minimal kesen küme denir [2],[8],[9]. 

 

 ve  kümeleri sırasıyla sistemin minimal başarı yol ve minimal 

kesen kümeleri kümesi olsun. O zaman, sistemin yapı fonksiyonu, 

 

 
 

veya  

 

 
 

operatörleri ile belirlenebilir [2],[8],[9]. 

 

Örnek 2.1.  minmaks operatörü yardımıyla, n boyutlu bir seri sistemin yapı fonksiyonu ve 

güvenilirliği, sırasıyla, 

 

 ve  

 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise (yani,  için  ve  ise), seri 

sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

 ve   
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ile ifade edilir. 

 

Örnek 2.2.  minmaks operatörü yardımıyla, n boyutlu bir paralel sistemin yapı fonksiyonu 

ve güvenilirliği, sırasıyla, 

 

 
 

ve 

 

 
 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise paralel sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

 ve  

 

ile ifade edilir. 

 

1

2

1

3
 

1

2

1

3 4
 

            Şekil 1.                   Şekil 2. 

 

Örnek 2.3. Şekil 1’de verilen 3 boyutlu sistemin minimal başarı yol kümeleri {1,2} ve 

{1,3} olduğundan maksmin operatörü yardımıyla, sistemin yapı fonksiyonu ve 

güvenilirliği, sırasıyla, 

 

 ve  

 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

  ve   

 

ile ifade edilir. 

 

Örnek 2.4. Şekil 2’de verilen 4 boyutlu sistemin minimal kesen kümeleri {1},{2,3} ve 

{2,4} olduğundan minmaks operatörü yardımıyla yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, 

sırasıyla, 
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 ve  

 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise  yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

  ve  

 

ile ifade edilir. 

 

2

3

4

1

2

 

 

1

2 3 4

11 2

3

 

 

Şekil 3.  Şekil 4. 

 

Örnek 2.5.  Şekil 3’te verilen 4 boyutlu sistemin, minimal başarı yol kümeleri {1,2}, 

{1,3}, {1,4}, {2,3} ve {2,4} olduğundan maksmin operatörü yardımıyla, sistemin yapı 

fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 

 

 
 

ve 

 

 
 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

 ve  

 

ile ifade edilir. 

 

Örnek 2.6.  Şekil 4’te verilen 4 boyutlu sistemin, minimal kesen kümeleri {1,2},{1,3}, 

{1,4} ve {2,3} olduğundan, maksmin operatörü yardımıyla, sistemin yapı fonksiyonu ve 

güvenilirliği, sırasıyla, 
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ve  

 

 
  

 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 

 

  ve   

 

ile ifade edilir. 

 

1 2

2 3

3 4
 

1

2

1

3

1

4

2

3

2

4

3

4
 

 

Şekil 5. 4’den ardıl 2 çıkışlı: G Sistem Şekil 6. 4’den  2 çıkışlı Sistem 

 

Örnek 2.7.  Şekil 5’deki 4 boyutlu sistem, herhangi iki ardıl bileşeni çalıştığında, çalışan 

bir sistemdir
2
. Bu sistem, 4’den ardıl 2 çıkışlı: G Sistem olarak adlandırılır. Bu sistemin 

minimal başarı yol kümeleri {1,2},{2,3} ve {3,4} olduğundan, maksmin operatörü 

yardımıyla, sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla,  

 

 
 

ve 

 

 
 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 

  

  ve    

 

ile ifade edilir. 

 

                                                 
2
 Bu tür sistemlere, genel olarak n’den ardıl k çıkışlı: G Sistem denir [11]. 
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Örnek 2.8.  Şekil 6’da verilen 4 boyutlu sistem, 4’den 2 çıkışlı Sistem olarak adlandırılır. 

Bu sistemin, minimal kesen kümeleri {1,2},{1,3},{1,4},{2,3},{2,4} ve {3,4} olduğundan 

minmaks operatörü yardımıyla sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 

 

 

 
 

ve 

 

 

 
olarak  elde edilir. 

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 

 

  ve    

 

ile ifade edilir. 

 

 

1

2

3

4

5

 
 

Şekil 7. Köprü Sistemi 

 

 

Örnek 2.9. Şekil 7’de verilen 5 boyutlu sistem, Köprü Sistemi (KS) olarak 

adlandırılmaktadır. Bu sistemin minimal başarı yol kümeleri {1,4},{2,5},{1,3,5} ve {2,3,4} 

olduğundan maksmin operatörü yardımıyla sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, 

sırasıyla, 

 

 
 

ve  

 

 
 

olarak elde edilir.  

 

Eğer sistem bileşenleri özdeş ise  sistemin yapı fonksiyonu ve güvenilirliği, sırasıyla, 
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  ve   

 

ile ifade edilir. 

 

 

3. Sistem İmzası ve Özellikleri 

 

n bileşenli bir sistemin bileşen yaşam süreleri , bu yaşam sürelerinin sıralı 

istatistikleri  ve sistemin yaşam süresi T olsun. O zaman, sistemin T 

yaşam süresi,  sıralı istatistiği ile ilişkili olacaktır. Samaniego (1985), bu ilişkiyi temel 

alarak sistem imzasını tanımlamıştır. Aynı makalede, sistem imzası bilinen sistemlerin, 

sistem imzaları ile sistemlerin yaşam süreleri arasındaki ilişkiyi vermiştir [10]. Bu çalışma, 

tutarlı sistemlerin sistem imzası üzerine kurulmuştur. 

 

Tanım 3.1. ,  aralığında sürekli bir fonksiyon olsun. Aynı  dağılımlı ve bağımsız 

bileşenden oluşan tutarlı bir sistemin bileşenleri  olmak üzere  bileşeni 

 olan  vektörüne sistem imzası denir. Burada 

 dir [10],[11]. 

  

Sistem imzası vektörü, yalnızca sistemin dizaynına bağlıdır ve sistemin bileşenlerinin 

yaşam sürelerinin dağılımından bağımsızdır, bu yüzden, sistemlerin karşılaştırılmasında 

önemli bir ölçümdür. Eğer iki sistem aynı sistem imzasına sahipse sistemlerin yaşamlarının 

stokastik davranışları özdeştir. Sistem imzası, bileşen sayısı az olan sistemlerde minmaks 

operatörü yardımıyla kolaylıkla bulunabilir. Da et al. (2012), bileşen sayısı fazla olan 

sistemlerin imzasını, sistemleri altsistemlere ayırarak hesaplamıştır [4]. 

 

Örnek 3.1. Şekil 2’deki 4 boyutlu  sistemini gözönüne alalım. Bu sistemin, minimal 

başarı yol kümeleri kümesi  olduğundan yapı fonksiyonu 

 

 
 

 
(3.1) 

 

 

 

 

 

 (3.2)
 

 

olarak elde edilir. Bu sistemin yaşam süresi T olmak üzere, (3.1) veya (3.2) özdeşlikleri 

kullanılarak T’nin hangi sıralı istatistiğe eşit olduğu, Tablo 1’de elde edilmiştir.  

 

 



Gaziosmanpaşa Bilimsel Araştırma Dergisi 6 (2013) 85-102                                                                       93 
 

Tablo 1. 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  
 

 

Tablo 1’den  

 

 

 

 

 
 

ve dolayısıyla,  sisteminin imzası,  olarak elde edilir. 
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Örnek 3.2. Genel olarak n boyutlu seri sistemlerin imzasının , paralel 

sistemlerin imzasının  ve n’den k çıkışlı Sistemlerin imzasının 

(0,…,1k,…,0) olduğu, Örnek 3.1’de ’in elde edilişi gibi kolaylıkla elde edilebilir. Ayrıca; 

3 boyutlu  sistemi için  ve 4 boyutlu , ,  ve   sistemleri için 

sırasıyla, , ,  ve   ve 5 

boyutlu  sistemi için    elde edilir.  

 

Teorem 3.1.  tesadüfi değişkenleri, n boyutlu tutarlı bir sistemin aynı F 

dağılımlı ve bağımsız bileşen yaşam süreleri olsun. T sistemin yaşam süresi ve  

sistem imzası olmak üzere, sistemin t anındaki güvenilirliği 

 

 

(3.3) 

 

eşitliği ile verilebilir [7],[10],[11]. 

 

Sonuç 3.1. Teorem 3.1’den  ve   

eşitlikleri elde edilebilir [12].  

 

Örnek 3.3. , , , , , , ,  ve  sistemlerinin Örnek 3.2’de bulunan 

imzaları (3.3)’de yazılırsa, bu sistemlerin bileşenleri özdeş olmak üzere, sırasıyla, , , 

, , , , ,  ve  güvenilirlikleri bulunur. 

 

 

4. Farklı Boyutlu Tutarlı Sistemlerin Sistem İmzası ile Karşılaştırılması 

 

Literatürde, X ve Y tesadüfi değişkenlerinin  ve  sıralamaları ile ilgili 

çeşitli çalışmalar yapılmıştır [1,3,5,13,14]. Kochar et al. (1999), aynı boyutlu iid bileşenli 

tutarlı sistemlerin, sistem imzası ile nasıl karşılaştırıldığını göstermiştir [7]. iid varsayımı, 

sistemlerin aynı çalışma sahasına indirgenmesinde önemli bir rol oynamaktadır [12]. Bu 

yüzden çalışmamızda, sistemi oluşturan bileşenlerin iid olduğunu kabul edeceğiz. Bu 

çalışmada, sistem imzası, vektörel olarak ifade edildiğinden stokastik ve sağkalım hız 

sıralamasını sadece iki sistem imzası arasında tanımlayacağız. 

 

Tanım 4.1. Bir  olasılık vektörünün kuyruk olasılık vektörü, 

j  için  olmak üzere  vektörü ile tanımlanır. 

Burada,  dir. 

 

Tanım 4.2. Stokastik sıralama, iki sistem imzası arasında aşağıdaki şekilde tanımlanabilir; 

 ve  sistemlerinin imzaları sırasıyla,  ve bu sistem imzalarına 

karşılık gelen kuyruk olasılık vektörleri, sırasıyla, ,   olsun. O zaman,    



Gaziosmanpaşa Bilimsel Araştırma Dergisi 6 (2013) 85-102                                                                       95 
 

 

 (4.1) 

 

önermesi doğrudur
3
 [7]. 

 

Tanım 4.3. Sağkalım hız sıralama, iki sistem imzası arasında aşağıdaki şekilde 

tanımlanabilir;  ve  sistemlerinin imzaları sırasıyla,  ve  bu 

sistem imzalarına karşılık gelen kuyruk olasılık vektörleri, sırasıyla, ,   olsun. 

O zaman 

 

 
(4.2) 

 

önermesi doğrudur
4
 [7].  

 

Lemma 4.1.   önermesi sağlanır [5]. 

 

Kochar et al. (1999), sistem imzası yardımıyla, sistemlerin yaşam sürelerinin, stokastik 

sıralama ve sağkalım hız sıralama anlamında nasıl sıralandıklarını gösteren aşağıdaki 

teoremi vermiştir. 

 

Teorem 4.1. n boyutlu iid bileşenli iki tutarlı sistemin sistem imzaları sırasıyla, 

 olsun. Bu sistemlerin yaşam süreleri sırasıyla,  ve  olmak üzere,  

 

i.  

ii.  

 

önermeleri sağlanır [7]. 

 

Aynı boyutlu tutarlı sistemlerin sistem imzası ile stokastik ve sağkalım hız sıralamaları 

anlamında karşılaştırılabilmesi gayet kolaydır [7]. Fakat, günlük hayatta karşılaştırılan 

sistemler farklı boyutlarda olabilir. Farklı boyutlu sistemlerin karşılaştırılabilmeleri için 

sistem imzalarının boyutlarının eşitlenmesi gerekir. Hollander ve Samaniego (2008, s.132, 

Teorem 2), farklı boyutlu tutarlı sistemlerin yaşam süreleri ile sistem imzaları arasındaki 

ilişkiyi vermiştir [6]. Çalışmamızda, iid varsayımı altında, 3 ve 4 boyutlu sistem 

imzalarının 5 boyutlu sistem imzalarına nasıl dönüştürüldüğünü ve bu sistem imzalarının 

nasıl karşılaştırıldığını inceleyeceğiz. Samaniego (2007),  olasılık uzayındaki bir 

sistem imzasının,  olasılık uzayındaki karşılığının nasıl bulunduğunu aşağıdaki 

Teorem ile ifade etmiştir. 

                                                 
3

 ve her  için  dir . 
4

 vektörlerinin oran vektörü  ile tanımlanır. 
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Teorem 4.2. Aynı F dağılımlı ve bağımsız n bileşenden oluşan tutarlı bir sistemin sistem 

imzası,  olmak üzere,  

 

 
(4.3) 

 

vektörü, aynı F dağılımlı ve bağımsız n+1 bileşenden oluşan tutarlı bir sistemin sistem 

imzası vektörüdür.  sistem imzasına sahip n+1 boyutlu sistem ile  sistem imzasına 

sahip n boyutlu sistemin yaşam sürelerinin dağılımları aynıdır [11]. 

 

n>m olmak üzere, m boyutlu bir tutarlı sistemin imzasına, (4.3) eşitliği n-m defa 

uygulanarak, n boyutlu bir tutarlı sistemin imzası elde edilebilir. Böylece, farklı n ve m 

boyutlu iki tutarlı sistem stokastik ve sağkalım hız sıralamaları anlamında karşılaştırılabilir. 

(4.3) dönüşümü, s sistem imzasına k kere uygulandığında elde edilen yeni sistem imzasını 

s
[k]

 ile göstereceğiz. 

 

Örnek 4.1. (4.3) ifadesi, 3 boyutlu , ve  sistemlerinin imzalarına iki kere ve  4 

boyutlu , , ,  ve  sistemlerinin  imzalarına bir kere uygulanarak, 5 

boyutlu sistem imzaları elde edilebilir (Bkz. Tablo 2). 

 

Tablo 2. 

 

 3 boyutlu sistem 

imzaları 

4 boyutlu sistem imzaları 5 boyutlu sistem imzaları 

  
  

  
  

 
   

  

  

  

  

  

  

  

  

   
 

 

Tablo 2’de elde edilen sistem imzalarından 4 boyutlular kendi aralarında ve 5 boyutlular 

kendi aralarında ve ayrıca, 5 boyutlu Köprü Sistemi ile , , , , , ,  ve 
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 sistemleri  karşılaştırılabilir. Çalışmamızda yer alan 4 ve 5 boyutlu sistemlerin 

imzalarına karşılık gelen kuyruk olasılık vektörleri Tablo 3’de verilmiştir. 

 

Tablo 3. Sistem İmzalarına Karşılık Gelen Kuyruk Vektörleri 

 

4 boyutlu 

sistem 

imzaları  

4 boyutlu sistem 

imzalarına karşılık gelen 

kuyruk vektörleri 

5 boyutlu sistem 

imzaları  

5 boyutlu sistem 

imzalarına karşılık gelen 

kuyruk vektörleri 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

   
 

   
 

 

Örnek 4.2. Tablo 3’de elde edilen 4 boyutlu kuyruk vektörleri için, iki vektör arasındaki 

adi sıralama yardımıyla, Tablo 4 oluşturulabilir. 

 

Tablo 4. 4 Boyutlu sistem imzalarının kuyruk vektörlerinin adi sıralaması  

 

   
     

   
     

 
 

      

 
  

 
   yok 

       yok 

        

        

        

 

Tablo 4’de (4.1) ve Teorem 4.1.i. göz önüne alınırsa, stokastik sıralama için aşağıdaki 

önermeler sağlanır; 
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1. her  için 

, 

2. , 

3. , 

4.  

5.  

6.  

7.  

8.  

9.  

10.  

11.  

12.  

13. ve 

14. . 

 

Tablo 4’den  ve  sistem ikilileri stokastik sıralamaya göre 

karşılaştırılamazlar. 

 

Tablo 5. 4 Boyutlu sistem imzalarının kuyruk vektörlerinin azalmayan oran vektörleri 

 

  
      

       

 

 

 

Tablo 5’de yer alan oran vektörleri, her  için bileşen anlamında 

azalmayan olduğundan, (4.2) ve Teorem 4.1.ii.’den  sağkalım hız sıralama için;  

 

, , , ,  , , 

, , , , ,  ve 

  

 

elde edilir. Ayrıca, ,  ve  sistem ikilileri 

sağkalım hız  sıralamasına göre karşılaştırılamazlar.  Öte yandan,  olmasına 

rağmen  (veya ) dir. Yani; Lemma 4.1’in tersi doğru değildir. 
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Örnek 4.3. Tablo 3’de elde edilen 5 boyutlu kuyruk vektörleri için, iki vektör arasındaki 

adi sıralama yardımıyla, Tablo 6 oluşturulabilir. 

 

Tablo 6. 5 Boyutlu sistem imzalarının kuyruk vektörlerinin adi sıralaması 

 

         

         

 
 

       

 
  

    
yok  

 
   

   
yok  

 
    

    

 
     

   

 
      

 
yok 

 
        

 

 

Tablo 6’da (4.1) ve Teorem 4.1.i. göz önüne alınırsa stokastik sıralama için aşağıdaki 

önermeler sağlanır; 

 

a. her  için 

, 

b. , 

c. , 

d.  

e.  

f.  

g.  

h.  

i.  

j.  

k.  

l.  

m.  

n.  

o.  

p.  



Gaziosmanpaşa Bilimsel Araştırma Dergisi 6 (2013) 85-102                                                                       100 
 

q.  

r.  

s.  

t. . 

 

Ayrıca, Tablo 6’dan , ve  sistem 

ikililerinin stokastik sıralamaya göre karşılaştırılamadığı görülür. 

 

Tablo 7. 5 Boyutlu sistem imzalarının kuyruk vektörlerinin azalmayan oran vektörleri 

 

  
       

         
 

 

Tablo 7’de yer alan oran vektörleri, her  için bileşen anlamında 

azalmayan olduğundan, (4.2) ve Teorem 4.1.ii.’den  sağkalım hız sıralama için;  

 

, , , ,  , , 

, , , , , , 

, ,  ve  

 

elde edilir. Ayrıca, 

 

, , , ,   ve 

   

 

sistem ikilileri sağkalım hız  sıralamasına göre karşılaştırılamazlar. Öte yandan,  

olmasına rağmen  (veya ),  olmasına rağmen  

(veya ) ve  olmasına rağmen  (veya ) dir. 

Yani; Lemma 4.1.’in tersi sağlanmaz. 

 

 

5.  Sonuçlar 

 

Çalışmamızda, farklı boyutlu tutarlı sistemlerin sistem imzası ile stokastik ve sağkalım hız 

anlamında nasıl karşılaştırıldığını inceledik. Aldığımız örneklerde, sistemlerimiz 3, 4 ve 5 

bileşenden oluşuyordu, öncelikle bu sistemlerin imzalarını elde ettik. (4.3)’ü, 3 boyutlu 

sistemlerin sistem imzalarına bir kere uygulayarak, 4 boyutlu ve iki kere uygulayarak, 5 
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boyutlu sistem imzalarını elde ettik. (4.3)’ü  4 boyutlu sistemlerin sistem imzalarına bir 

kere uygulayarak 5 boyutlu sistem imzalarını elde ettik. Elde ettiğimiz 4 ve 5 boyutlu 

sistem imzalarının stokastik sıralamasını elde etmek için sırasıyla, Tablo 4 ve Tablo 6’yı 

oluşturduk. 8x8 tipindeki Tablo 6’nın ilk 7x7’lik kısmının Tablo 4 ile aynı olduğunu ve 

dolayısıyla, Tablo 4’den elde edilen 1-14 önermeleri ile Tablo 6’dan elde edilen a-n 

önermelerinin denk olduğunu gördük. 

 

Sonuç 5.1. (4.3) ile sistem imzasının boyutunun değiştirilmesi, imzanın stokastik ve 

sağkalım hız sıralamadaki yerini değiştirmez. Dolayısıyla, herhangi bir isteminin  

yaşam süresinin de stokastik ve sağkalım hız sıralamadaki yeri değişmez.  

 

Sonuç 5.2. n>m olmak üzere m boyutlu bir sistem imzasına, (4.3) ifadesi, n-m defa 

uygulanarak n boyutlu bir sistem imzası elde edilebilir. Böylece, farklı boyutlu sistemler 

sistem imzası yardımıyla, stokastik ve sağkalım hız sıralama anlamında karşılaştırılabilir.  
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