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序章

逐次決定論では、予め定められた大きさをもつ標本に基づいた決定を下す非逐次決定論
とは異なっていて、各観測後に標本抽出を停止して直ぐに決定を下すか、 または標本抽出

を継続した後に適時に決定を下すかどうかを定めることができる。非逐次の場合と同様に、
適切な決定を下す際に十分統計量は重要であり、 さらに推移性をもつ十分統計量に基づい

て決定を下せば有効である。通常、逐次解析では統計量に基づいて停止則を含む逐次決定
方式を考え、その性質を論じることが多い。 ([AK96], [F67], [S85])

本論文では、逐次決定理論において測度論の観点から十分性、推移性について部分加法
族を用いて考察する。まず第 1章で決定関数、部分加法族の列に対する十分性、必要性、
推移性等の定義をし、第 2章で $\mathrm{B}\mathrm{a}\mathrm{h}\mathrm{a}\mathrm{d}\mathrm{u}\mathrm{r}[\mathrm{B}54]$ によって与えられた十分推移性に対する必

要条件について述べる。第 3章は本論文の主要結果である。この章では、前章で述べた必

要条件を改良して、決定関数の条件付き期待値を用いた形で必要十分条件を求める。最後
に第 4章で、決定関数が第 3章で述べた必要十分条件は満たしていないが、 同値となる例

を挙げる。実際、十分性と推移性の関係については、推移列であるが十分列でない場合に
ついて述べる。

1 定義

ここでは、本論文で用いる概念及び記号の定義を与える。

まず (X, $S$) を標本空間とし、 $P=\{P_{\theta;}\theta\in\Omega\}$ を (X, $S$) で定義された確率分布族とす

る。 ここで $\Omega$ は母数空間である。また $\{S^{(m)}\}$ を $S^{(m)}\subset S^{(m+1)}(m=1,2, \cdots)$ を満たす
$S$ の部分加法族の無限列とする。 このとき (X, $S,$ $P,$ $\{s^{(m)}\}$ ) を枠組 (framework) という。

定義 1.1.
各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して amが $0\leq a_{m}\leq 1\text{を満た^{す}S^{(m)}}$-可測関数である $k$ き、 関数列

$\{a_{m}\}$ を $\{S^{(m)}\}-\beta\urcorner$測な停止 ‘|J (measurable stopping rule) という。
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次に $\{S^{(m)}\}$-可測な停止則 $\{a_{m}\}$ が与えられたとき、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して

$\{$

$\alpha_{1}(x)--\cdot\cdot a1(_{X)}$ ,
$\alpha_{m}(x)=\{\Pi_{i=1}^{m}-1(1-a_{i}(x))\}a_{m}(X)(m>1),$

$\{$

$\beta_{1}(x)=1$ ,
$\sqrt m(x)=\Pi_{i=}m-1(1-1a_{i}(-X))(m>1)$

$(1.1)$

とおく。 このとき停止則 $\{a_{m}\}$ が閉 (closed) であるとは

$\sum_{m=1}^{\infty}\alpha_{m}(_{X})=1$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$

が成り立つと定義する。

また $(D_{1}, D_{1}..),$ $(D_{2}, D_{2}),$ $\cdots$ を可測空間の無限列とするとき、 $(D_{m}, D_{m})$ を $m$ 番目の最

終決定空間 ($m\mathrm{t}\mathrm{h}$ terminal decision space) という $0$ 各々の最脚決定空間は Borel 型で、 $D_{m}$

は少なくとも 2点を含むと仮定する。

定義 1.2.
各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して、 $b_{m}=b_{m}(c_{m}, X)$ は $D_{m}\cross X$. で定義されて、区間

$[0,1]$ に属す

る値をとり、

(a) 任意の $C_{m}\in D_{m}$ に対して、 $b_{m}-(C_{m}, \cdot)$ は S(m)-可測関数

(b) 任意の $x\in X$ に対して、 $b_{m}(\cdot, x)$ は Dm 上の確率測度

を満たすものとする。

このとき、 $\{b_{m}\}$ を {S(m)}-可測最終決定 IJ (measurable terminal decision rule) という。

定義 1.3.
$\{S^{(m)}\}$-可測な停止則 $\{a_{m}\}$ と $\{S^{(m)}\}$-可測最終決定則 $\{b_{m}\}$ に対して、 2つの列の組

$[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ を $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 (measurable decision function) という $\circ$ また $\{S^{(m)}\}-$

可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して

$\lambda_{\theta}(m;Cm|\mu)=\int_{\mathrm{x}^{\alpha_{m}(x)}}b_{m}(C_{m},x)P_{\theta}(dx)$

とおく。任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$\lambda_{\theta}(m;^{c|\mu)\lambda_{\theta}}m=(m;C_{m}|_{\mathcal{U})}$

が成り立つとき、2つの決定関数 $\mu$ と $\nu$ は同値であるという。また、$\{S_{0}^{(m)}\}$ を各 $m=1,2,$ $\cdots$

に対して $S_{0}^{(m)}\subset S^{(m)}$ となる $S$ \emptyset 部分加法族の任意の列とする $0$

本論文では部分加法族の列 $\{S_{0}^{(m)}\}$ を中心に議論を進めていく。
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定義 1.4.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ が十分列 (sufficient sequence) とは、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して $S_{0}^{(m)}$ が $S^{(m)}$ 上の

確率分布族 $P$ に対して十分加法族、すなわち、任意の $A\in S^{(m)}$ に対して、 $S_{0}^{(m)}- \mathrm{D}\urcorner$測関

数 $\varphi_{A}$ が存在して、任意の $\theta\in\Omega$ に対して

$\varphi_{A}(x)=E_{\theta}[\chi_{A}(X)|S_{0^{m}}^{()}, x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

となることである。

定義 1.5.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ が必要列 (necessary sequence) とは、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して $S_{0}^{(m)}$ が $S^{(m)}$ 上

の確率分布族 $P$ に対して必要加法族、すなわち、 $P$ に対して十分加法族となる任意の $S^{*}$

に対して

$s_{0^{m}}^{()}\subset s*(S, P)$

となることである。

定義 1.6.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ が推移列 (transitive sequence) とは、任意の $m,$ $B\in s_{0^{m}}^{(+1)},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\chi_{B}(x)|S^{(}m), x]=E_{\theta}[x_{B}(x)|S_{0^{m}}^{()}, x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (1.2)

が成り立つことである。

定義 1.7.
枠組 (X, $S,$ $P,$ $\{s^{(m)}\}$ ) が正則 (regular) であるとは、 $S^{(1)},$ $S^{(2)},$ $\cdots$ の部分加法族の列

$s_{*}(1),$ $s_{*}(2),$ $\cdots$ が存在して、 $\{S_{*}^{(m)}\}$ が必要十分推移列となることである。

2 十分推移性に対する必要条件

この章では $\mathrm{B}\mathrm{a}\mathrm{h}\mathrm{a}\mathrm{d}\mathrm{u}\mathrm{r}[\mathrm{B}54]$ に従って、+分性、必要性等の特徴付けを行う。また、各定理

の証明は $\mathrm{B}\mathrm{a}\mathrm{h}\mathrm{a}\mathrm{d}\mathrm{u}\mathrm{r}[\mathrm{B}54]$ に与えられているので、省略する。

定理 2.1.
$R_{0}$を少なくとも 2点を含む Rの Borel 集合とし、 $B_{0}$を恥の Borel 部分集合の全体とす

る。 このとき次の (i), (ii), (iii) は同値である。
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(i) $S_{0}$ は $P$ に対する十分加法族である。

(ii) 任意の S-P-可積分関数 $f(\cdot)$ に対して、 $S_{0^{-}}P$-可積分関数 $g(\cdot)$ が存在して、任

. 意の $\theta\in\Omega$ に対して

$g(x)=E_{\theta}[f(X)|S_{0}, x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S,P_{\theta})$

が成り立つ。

(iii) (a) 任意の $B\in B_{0}$ に対して、 $\mu(B, \cdot)$ は S-P-可積分関数

(b) 任意の $x\in X$ に対して、 $\mu(\cdot, x)$ は $B_{0}$ 上の有限測度

を満たす $B_{0}\cross X$ で定義された任意の関数 $\mu(\cdot, \cdot)$ に対して、

$(\mathrm{a}’)$ 任意の $B\in B_{0}$ に対して、 $\nu(B, \cdot)$ は S0-P-可積分関数
$(\mathrm{b}’)$ 任意の $x\in X$ に対して、 $\nu(\cdot, x)$ は $B_{0}$ 上の有限測度

を満たす $B_{0}\cross X$ で定義された関数 $\nu(\cdot, \cdot)$ が存在して、任意の $B\in B_{0}$ , \theta \in \Omega に

対して

$\nu(B, x)=E_{\theta}[\mu(B, X)|S_{0}, x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

が成り立つ。

定理 2.2.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ を十分列とする。このとき、任意の $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対

して、 $\{s_{0}^{(m)}\}-\iota 1\urcorner$測最終決定則 $\{b_{m}^{0}\}$ が存在して、 $\nu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ と $\mu$ は同値である。

定理 2.3.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ が推移列となるための必要十分条件は、任意の $m,$ $A\in S^{(m)},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\chi_{A}(X)|S(0^{m+1}’ X])E_{\theta}=[E\theta[x_{A}(X)|s_{0}^{(m)(+1}, x]|s_{0^{m}}), x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (2.1)

が成り立つことである。

定理 2.4.
$\{S_{0}^{(m)}\}$ が十分推移列となるための必要十分条件は、任意の $\{S^{(m)}\}$-可測な停止則 $\{a_{m}\}$

に対して、 $\{s_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測な停止則 $\{a_{m}^{\mathit{0}}\}$ が存在して、任意の $m,$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)|S_{0}^{(m}),E\theta\alpha_{m}x)|s_{\mathit{0}}(X]=[0(m), x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (2.2)

が成り立つことである。
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定理 2.5.
$\{s_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ を十分推移列とする。 このとき、任意の $\{s^{(m)}\}- \mathrm{U}\urcorner$測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$

に対して、 $\{s_{0}^{(m)}\}-\mathrm{D}\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ が存在して、 $\mu$ と $\nu$ は同値となる。

定理 2.6.
$S_{1}$ と $S_{2}$ は $S$ の任意の部分加法族とし、 $c,$

$d$ は $-\infty\leq c<d\leq\infty$ を満たすとする。ま

た、 $($&, $B_{\mathit{0}})$ は定理 21と同じとする。このとき次の (i), (ii), (iii) は同値である。

(i) $S_{1}\subset S_{2}$ $(S, P)$

(ii) $c\leq f\leq d$ となる任意の $S_{1}$-可測関数 $f(\cdot)$ に対して、 $c\leq g\leq d$ となる S2-可測

関数 $g(\cdot)$ が存在して

$g(x)=f(x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$

が成り立つ。

(iii) (a) 任意の $B\in B_{\mathit{0}}$ に対して、 $\mu(B, \cdot)$ は Sl-可測関数

(b) 任意の $x\in X$ に対して、 $\mu(\cdot, x)$ は $B_{0}$ 上の確率測度

を満たす $B_{\mathit{0}}\cross X$ で定義された任意の関数 $\mu(\cdot, \cdot)$ に対して、

$(\mathrm{a}’)$ 任意の $B\in B_{0}$ に対して、 $\nu(B, \cdot)$ は S2河測関数
$(\mathrm{b}’)$ 任意の $x\in X$ に対して、 $\nu(\cdot, x)$ は $B_{0}$ 上の確率測度

を満たす $B_{0}\cross X$ で定義された関数 $\nu(:, \cdot)$ が存在して、任意の $B\in B_{\mathit{0}}$ に対して

$\nu(B, x)=\mu(B, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$

が成り立つ。

定理 2.7.
枠組 (X, $S,$ $P,$ $\{s^{(m)}\}$ ) を正則と仮定する。 このとき、 $\{S_{0}^{(m)}\}$ を十分列とすると、任意

の $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 $\mu$ に対して、 $\{S_{0}^{(m)}\}$-可測決定関数 $\nu$ が存在して、 $\mu$ と $\nu$ は同値

である。

3 十分推移性に対する必要十分条件

前章において、十分推移性に対する必要条件について述べた。本章ではその必要条件を

改良して、決定関数の条件付き期待値を用いて形で必要十分条件を求める。
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定理 3.1.
$\{S_{0}^{(m)}\}$が十分列となるための必要十分条件は、任意の {S(m)}-可測決定関数 $\mu--[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$

に対して、 $\{S_{0}^{()}m\}- \mathrm{n}\urcorner$測最終決定則 $\{b_{m}^{0}\}$ が存在して、任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)bm(Cm’ x)|S_{0}(m),x]=E_{\theta}[\alpha_{m}(x)|s_{0}(m),]xb^{0}m(Cm’ X)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.1)

が成り立つことである。

証明.

(十分性). まず、条件が満たされているとする。 正の整数 $k$ を 1つ選び、固定し

$a_{m}(x)=\{$
$0$ $(m<k)$ ,
1 $(m\geq k)$

とおく。 (1.1) より

$\alpha_{m}(x)=\{$

$0$ $(m<k, m>k)$ ,
1 $(m=k)$

(32)

となる。任意の {S(m)}-可測最終決定則 $\{b_{m}\}$ に対して、 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ は $\{S^{(m)}\}- \text{可}$

測決定関数であるから、仮定より $\{S_{0}^{(m})\}-\beta\urcorner$測最終決定則 $\{b_{m}^{0}\}$ が存在して、任意の $m$ ,

$C_{m}\in D_{m},$ $\theta-\in\Omega$ に対して、 (3.1) が成り立つ。ここで $m=k$ とすると、 (3.2) より

$E_{\theta}[b_{k}(C_{k},x)1S_{0}(k), X]=b_{k}^{0}(C_{k}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

となり、定理 21より $S_{0}^{(k)}$は十分加法族となる。従って、 $k$ は任意であるから、 $S_{0}^{(m)}$は十分

列となる。

(必要性). 任意の $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、定理 21より各

$m=1,2,$ $\cdots$ に対して、

(a) 任意の $C_{m}\in D_{m}$ に対して、 $\phi_{m}(C_{m}, \cdot)$ は $s_{0}^{(m)}- \mathfrak{o}\urcorner$測関数

(b) 任意の $x\in X$ に対して、 $\phi_{m}(\cdot, x)$ は $D_{m}$ 上の有限測度

(c) 任意の $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$\phi_{m}(c_{m}, x)=E_{\theta}[\alpha_{m}(x)bm(c_{m},.X)|s^{()}0^{m}’ x]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.3)

を満たす\mbox{\boldmath $\phi$}mが存在する。そこで、任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m}$ に対して

$b_{m}^{\mathit{0}}(C_{m}, X)=\{$

$\phi_{m}(C_{m}, X)/\phi_{m}(D_{m}, x)$ $(\phi_{m}(D_{m}, x)>0\text{のとき})$

$\pi_{m}(C_{m})$ (その他のとき)
(3.4)
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とおく。但し\mbox{\boldmath $\pi$}mは $D_{m}$ 上の任意の確率測度とする。 このとき $\{b_{m}^{0}\}$ は $\{S_{0}^{()}m\}-\text{可測最終決}$

定則となり、任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して、 S-P\theta -零集合を除いて

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)|S^{(}0’ X]m)b\mathit{0}(mc_{m}, x)$

$=\phi_{m}(D_{m},x)b_{m}^{0}(c_{m}, x)$ [ $(3.3)$ で $C_{m}=D_{m}$より]

$=\phi_{m}(C_{m},x)$ [ $(3.4)$ より]

$=E_{\theta}[\alpha_{m}(x)arrow b_{m}(.Cm’ x)|s(0^{m)}’ X]\cdot$ [ $(3.3)$ より]

となる。

定理 3.2.
$\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ が十分推移列となるための必要十分条件は、任意の $.\{S^{(m)}\}-\mathrm{D}\urcorner$測決定関数 $\mu=$

$[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、 $\{S_{0^{m}}^{()}\}-\iota\urcorner 1$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ が存在して、任意の $m$ ,
$C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(X)bm(C_{m}, X)|s_{0^{m}}(),]X=E\theta[\alpha_{m}^{0}(X)|S(m)]0’ xb^{0}m(c_{m}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.5)

が成り立つことである。

証明.

(十分性). (3.5) で $C_{m}=D_{m}$ とすると、任意の $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)|s^{()}0^{m}’ x]=E_{\theta}[\alpha_{m}^{0}(X)|s^{()}0^{m}’ x]$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

となる。 よって定理 24より $\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ は十分推移列となる。

(必要性). 任意の $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、 $\{S_{0}^{(m)}\}$ の十分性を用

いると、定理 31より、 $\{S_{0}^{(m)}\}$ -可測最終決定則 $\{b_{m}^{0}\}$ が存在して、任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m}$ ,
$\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)bm(c_{m}, X)|s^{()}0^{m}’ x]=E_{\theta}[\alpha_{m}(X)|s_{0}^{(m)},x]b_{m}^{0}(c_{m}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.6)

となる。 また $\{S_{0}^{(m)}\}$ の十分性と推移性を用いると、定理 24より、 $\{S_{0}^{(m)}\}$-可測な停止則
$\{a_{m}^{\mathit{0}}\}$ が存在して、任意の $m,$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)|S_{0^{m}}^{()}, x]=E_{\theta}[\alpha_{m}(\mathit{0}x)|S_{0^{m}}^{()}, x]$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.7)

となる。 よって (3.6), (3.7) より (3.5) が成り立つ。
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定理 3.3.
枠組 (X, $S,$ $P,$ $\{s^{(m)}\}$) を正則と仮定すると、定義 17より必要十分推移列が存在し、そ

れを $\{S_{*}^{(m)}\}$ とおく。 また確率分布族 $P=\{P_{\theta} ; \theta\in\Omega\}$ はある\mbox{\boldmath $\sigma$}有限測度に関して絶対連

続とする。 このとき、 $\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ が十分列となるための必要十分条件は、任意の $\{S^{(m)}\}-\mathfrak{k}1\urcorner$測

決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、 $\{s_{\mathit{0}}^{(m)}\}- \mathrm{D}\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ が存在して、

任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(X)b_{m}(c_{m}, X)|s_{*}(m),]x=E\theta[\alpha_{m}^{0}(x)|S_{*}(m),]xb_{m}^{0}(o_{m}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.8)

が成り立つことである。

証明.

(十分性). 正の整数 $k$ を 1つ選び、固定し

$a_{m}(x)=\{$
$0$ $(m<k)$ ,
1 $(m\geq k)$

とおく。 (1.1) より

$\alpha_{m}(x)=\{$

$0$ $(m<k, m>k)$ ,
1 $(m=k)$

(3.9)

となる。 ここで $b_{m}(\cdot, \cdot)$ を次のように定める。

(i) m=kのとき

$a,$ $b\in D_{k}(a\neq b)$ を選び固定し、任意の $A\in S_{*}^{(k)}$ に対して、

$b_{k}(C_{k}, x)=\gamma(C_{k})x_{A}(_{X})+\delta(C_{k})(1-xA(X))$ (3.10)

とおく。但し

$\gamma(C_{k})=\{$
1 $(a\in C_{k})$ ,
$0$ $(a\not\in C_{k})$ ,

$\delta(C_{k})=\{$
1 $(b\in C_{k})$ ,
$0$ $(b\not\in C_{k})$

とする。

(ii) m\neq kのとき
$b_{m}(C_{m}, x)=\pi m(c_{m})$

とおく。但し\mbox{\boldmath $\pi$}mは $D_{m}$ 上の任意の確率測度とする。

仮定より、 この $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、 $\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{\mathit{0}}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ が存

在して、任意の $m$ , $Cm\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して、 $(3.8)$ が成り立つ。そこで $(3.8)$ において

$C_{m}=D_{m}$ とすると、 $(3.9)$ より

$E_{\theta}[\alpha_{k}^{0}(x)|S^{()}kx]*’=1$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ (3.11)
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となる。また任意の $C_{k}\in D_{k}$ に対して (3.10) より、 $b_{k}(C_{k}, x)$ は $S_{*}^{(m)_{-}}\beta\urcorner$測関数であるから

$\gamma(C_{k})\chi_{A}(X)+\delta(c_{k})(1-xA(x))=b_{k}^{0}(Ck, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$

となる。 ここで $C_{k}=\{a\}$ とすると

$\chi_{A}(x)=b^{0}k(\{a\}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$ (3.12)

となる。 $A_{\mathit{0}}=\{x\in X:b_{k}^{0}(\{a\}, x)=1\}$ とおくと、 $A_{\mathit{0}}\in S_{\mathit{0}}^{(k)}$ であり、 (3.12) より任意の
$\theta\in\Omega$ に対して

$P_{\theta}(A\ominus A_{0)=0}$

となる。 また、 $A\in S_{*}^{(k)}$ は任意であるから、 $S_{*}^{(k)}\subset S_{0}^{(k)}(S, P)$ となる。 よって、 $S_{*}^{(k)}$ は

必要十分加法族であるから、確率分布族 $P$ の絶対連続性より、 $S^{(k)}$は十分加法族となる。

ゆえに $k$ は任意であるから $\{S_{0}^{(m)}\}$ は十分列となる。

(必要性). 任意の $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ に対して、 $\{S_{*}^{(m)}\}$ の十分性と推

移性を用いると、定理 32より、 $\{S_{*}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu_{*}=[\{a_{m}^{*}\}, \{b_{m}^{*}\}]$ が存在して、任意
の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)bm(c_{m}, x)|S_{*}^{(}m), x]=E_{\theta}[\alpha_{m}(*x)|s_{*}(m),]Xb_{m}^{*}(Cm’ x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$ ’(3.13)

が成り立つ。ここで、 $\{s_{*}^{(m)}\}$ は必要列、 $\{S_{0}^{(m)}\}$ は十分間であるから、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対

して

$s_{*}^{(m)}\subset s_{0}^{(m})(S, P)$

が成り立つ。定理 26の (ii) より、 $\{S_{0}^{(m)}\}$-可測な停止則が存在して、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対

して

$0\leq a_{m}^{\mathit{0}}(X)\leq 1$ ,

$a_{m}^{*}(x)=a_{m}^{0}(x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$

を満たす。 よって、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して

$\alpha_{m}^{*}(x)=\alpha_{m}^{0}(x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$ (3.14)

となる。同様に、定理 26の (iii) より、 $\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測最終決定則 $\{b_{m}^{0}\}$ が存在して、任意の

$m=1,2,$ $\cdots,$ $C_{m}\in D_{m}$ に対して

$b_{m}^{0}(Cm’ x)=b_{m}^{*}(C_{m}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P)$ (3.15)
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となる。 (3.14), (3.15) より、任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(*X)|S_{*}(m),]Xb_{m}^{*}(Cm’ x)=E\theta[\alpha_{m}(0X)|S_{*}(m),]xb_{m}^{0}(c_{m},x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.\langle S,$ $P_{\theta}$ ) (3.16)

が成り立つ。 よって (3.13), (3.16) より (3.8) が成り立つ。

この定理では、定理 27で仮定した枠組 (X, $S,$ $P,$ $\{S^{(m)}\}$ ) の正則性に加えて、確率分布

族 $P=\{P_{\theta} ; \theta\in\Omega\}$ の絶対連続性を仮定している。絶対連続性の仮定は十分条件の証明
において使っており、この仮定を欠くと必ずしも $\{S_{0}^{(m)}\}$ が十分列となるとは限らない。

4 例

まず、定理 21と定理 3.1を比較する。 {S(m)}-可測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ を 1つ与

え、 この $\mu$ に対して、同値な $\mathrm{t}_{S_{\mathit{0}}^{(m)}}$ } $-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は存在するが、定理

31の $(3.1)$ , すなわち任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(x)bm(C_{m}, x)|s^{(}0^{m}’ X])=E\theta[\alpha_{m}(X)|S_{0}(m),]xb_{m}(0C_{m}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

を満たす $\{s_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は存在しない例を挙げる。

例 4.1.
$X=\{1,2,3\}$ とし、各 $m=1,2,$ $\cdots$ に対して、 $S^{(m)}=2^{X},$ $D_{m}=R^{1},$ $D_{m}=B(R^{1})$ ,

$S_{0}^{(m)}=\{\emptyset, X, \{1,3\}, \{2\}\}$ で、 $P=\{P_{\theta} ;: i=1,2\}$ を

$P_{\theta_{1}}(\{1\})=1/,.{}_{2}P_{\theta_{1}}(\{2\})=1/,$${}_{2}P_{\theta_{1}}(\{3\})=0$,

$P_{\theta_{2}}(\{1\}).=1/,$${}_{3}P_{\theta_{2}}.(\{2\})=^{5}./,$${}_{12}P_{\theta_{2}}(\{3\})=^{1}/4$

とする。また、正の整数 $k$ を 1つ選び、固定し

$a_{m}(x)=\{$
$0$ $(m<k)$ ,
1 $(m\geq k)$

8 $\text{お}\langle_{0}(1.1)X\text{り}$

$\alpha_{m}(x)=\{$

$0$ $(m<k, m>k)$ ,
1 $(m=k)$

となる。 さらに $b_{m}(\cdot, \cdot)$ を次のように定める $\dot{\mathrm{o}}$

(i) m=kのとき

$a,$ $b\in R^{1}(a\neq b)$ を選び固定し

$b_{k}(C_{k},x)= \gamma(C_{k})x_{\{1\}}(X)+\delta(C_{k})\chi \mathrm{t}2\}(x)+(\frac{2}{3}\gamma(C_{k})+\frac{1}{3}\delta(C_{k})\mathrm{I}\chi_{\{\}}3(X)$
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とおく。但し

$\gamma(C_{k})=\{$
1 $(a\in C_{k})$ ,
$0$ $(a\not\in C_{k})$ ,

$\delta(C_{k})=\{$
1 $(b\in C_{k})$ ,
$0$ $(b\not\in C_{k})$

とする。

(ii) m\neq kのとき
$b_{m}(C_{m}, x)=\pi m(c_{m})$

とおく。但し\mbox{\boldmath $\pi$}mは $B(R^{1})$ 上の任意の確率測度とする。

このとき $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ は $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数とな \supset ている。

(i) m=kのとき

$\int_{X}\alpha_{k}(X)b_{k}(Ck,x)P_{\theta}1(d_{X)}$

$=$ $\int_{X}\{\gamma(C_{k})x\{1\}(X)+\delta(c_{k})\chi\{2\}(x)+(\frac{2}{3}\gamma(C_{k})+\frac{1}{3}\delta(C_{k}))\chi_{\{}3\}(X)\}P_{\theta}1(d_{X)}$

$=$ $\frac{1}{2}\gamma(c_{k})+\frac{1}{2}\delta(Ck)$ ,

$\int_{X}$

.

$\alpha_{k}(x)b_{k}(Ck, x)P_{\theta}2(d_{X)}$ .

$=$ $\int_{X}\{\gamma(C_{k})x\{1\}(_{X})+\delta(Ck)\chi \mathrm{t}^{2}\}(X)\cdot+(\frac{2}{3}\gamma(C_{k})+\frac{1}{3}\delta(c_{k}))x\iota 3\}(X)\}P_{\theta_{2}}(dX)$

$=$ $\frac{1}{3}\gamma(C_{k})+\frac{5}{12}\delta(ck)+\frac{1}{6}\gamma(C_{k})+\frac{1}{12}\delta(C_{k})$

$=$ $\frac{1}{2}\gamma(c_{k})+\frac{1}{2}\delta(Ck)$

になる。

(ii) m\neq kのとき

$\int_{X}\alpha_{m}(X)b_{m}(Cm’ x)P_{\theta}1(d_{X)}=\int_{x^{\alpha_{m}(X}})b_{m}(Cm’ x)P\theta_{2}(d_{X)}=0$

になる。

そこで、 $b_{m}^{0}(\cdot, \cdot)$ を次のようにとる。

(i) m=kのとき

$b_{k}^{0}(o_{k},X)=\gamma\overline{2}\overline{2}\perp(C_{k})+\delta(rightarrow)Ck$

(ii) $m\neq k$のとき

$b_{m}^{0}(c_{m},X)=\pi_{m}’(Cm)$

とおく。但し\mbox{\boldmath $\pi$}m’ は $B(R^{1})$ 上の任意の確率測度とする。

このとき $\{b_{m}^{\mathit{0}}\}$ は $\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測最終決定則となり、各 $i=1,2$ に対して、明らかに

$\int_{X}\alpha_{m}(x)b_{m}^{0}(C_{m}, X)P_{\theta}i(dX)=\{$

$0$ $(m\neq k)$ ,
$\frac{1}{2}\gamma(c_{k})+\frac{1}{2}\delta(Ck)$ $(m=k)$
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となる。 よって任意の $m,$ $\theta_{i}(i\cdot=1,2),$ $C_{m}\in B(R^{1})$ に対して

$\int_{x^{\alpha_{m}(X}})b_{m}(C_{m}, x)P\theta_{i}(dx)=\int_{\mathrm{x}^{\alpha_{m}()b_{m}^{0}}}X(c_{m}, X)P\theta.\cdot(dX)$

となるから、 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ と $\nu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は同値となる。

ところが、任意の $m,$ $\theta_{i}(i=1,2),$ $C_{m}\in B(R^{1})$ に対して

$E_{\theta}.\cdot[\alpha_{m}(x)bm(c_{m}, X)|S^{(}0^{m)}’ x\iota=E_{\theta_{*}}.[\alpha_{m}(X)|S_{\mathit{0}}(m),]xb_{m}^{1}(Cm’ x)$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}.(s, P_{\theta}.\cdot)$ (4.1)

となる $\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}$-可測最終決定則 $\{b_{m}^{1}\}$ は存在しない。実際、 もし (4.1) を満たす $\{s_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$

測最終決定則 $\{b_{m}^{1}\}$ が存在したとすると、初めにとった $k$ に対して

$E_{\theta}\dot{.}[b_{k}(C_{k}, X)|s^{()}0^{k}’ x]=b_{k}^{1}(C_{k}, x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta_{i}})$ (42)

が成り立つ。任意の $C_{k}\in B(R^{1})$ に対して、 $b_{k}^{1}(C_{k}, \cdot)$ は $S_{0}^{(k)}$-可測関数であるから、適当
な $f(c_{k}),$ $g(Ck)$ を用いて

$b_{k}^{1}(C_{k},x)=f(c_{k})x_{\{1},3\}(X)+g(C_{k})\chi_{\{}2\}(X)$

と表わすことができる。両辺を集合 {1, 3} において積分すると

$\int_{\{1,3\}}b1k(Ck,x)P\theta_{1}(dX)$ $=$ $\frac{1}{2}f(C_{k})$ ,

$\int_{\{1,3\}}E\theta_{1}[b_{k}(C_{k}, X)|S^{(}0’ X]k)P\theta_{1}(dx)$ $=$ $\int_{\{1,3}\}b_{k}(c_{k}, X)P_{\theta_{1}}(dx)$

$=$ $\frac{1}{2}\gamma(c_{k})$

になる。 よって (4.2) より

$f(C_{k})=\gamma(Ck)$ (4.3)

となる。 また

$\int_{\{1,3\}}b1k(Ck, x)P\theta_{2}(dX)$ $=$ $\frac{7}{12}f(C_{k})$ ,

$l_{1,3\}}E_{\theta_{2}}[b_{k}(C_{k},X)|s_{\mathit{0}}(k),1^{P_{\theta_{2}}}x(dX)$ $=$ $\int_{\{1,3\}}b_{k}(ck, X)P\theta_{2}(dX)$

$=$ $\frac{1}{3}\gamma(C_{k})+\frac{1}{6}\gamma(C_{k})+\frac{1}{12}\delta(C_{k})$

$=$ $\frac{1}{2}\gamma(C_{k})+\frac{1}{12}\delta(Ck)’$

になる。 よって (4.2) より

$7f(C_{k})=6\gamma(o_{k})+\delta(Ck)$ (4.4)
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となるので、 (4.3), (4.4) より、 $\gamma(c_{k})=\delta(-c_{k})$ となる。ところが、定義より、 $\gamma(C_{k})\neq\delta(C_{k})$

(例えば、 $C_{k}=\{a\}$ とすると、 $\gamma(\{a\})=1,$ $\delta(\{a\})=0$) であるから、矛盾となる。 よって
(4.1) を満たす $\{b_{m}^{1}\}$ は存在しない。 1.
この例においては、定理 3.1より $\{S_{0}^{(m)}\}$

. は十分列でないということが分かる。

次に、定理 25と定理 32を比較する。 $\{S^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ を 1つ与
え、 この $\mu$ に対して、同値な $\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{\mathit{0}}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は存在するが、定理
3.2の (3.5), すなわち任意の $m,$ $C_{m}\in D_{m},$ $\theta\in\Omega$ に対して

$E_{\theta}[\alpha_{m}(X)b_{m}(Cm’ x)|S^{(}0’ X]m)=E\theta[\alpha_{m}^{0}(X)|S_{0^{m)}}(,x]b^{0}m(c_{m}, x)$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta})$

を満たす $\{S_{0}^{(m)}.\}$-可測決定関数 $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{\mathit{0}}\}]$ は存在しない例を挙げる。

例 4.2.
$X,$ $S^{(m)},$ $D_{m},$ $D_{m},$ $S_{0}^{(m)}$ は例 4.1と同じとする。 また $P=\{P_{\theta_{i}} ; i=1,2\}$ を

$P_{\theta_{1}}(\{1\})=1/3,$ $P_{\theta_{1}}(\{2\})=1/3,$ $P_{\theta_{1}}(\{3\})=1/3$ ,
$P_{\theta_{2}}(\{1\})=1/4,$ $P_{\theta_{2}}(\{2\})=1/4,$ $P_{\theta_{2}}(\{3\})=1/2$

とする。そこで正の整数 $k$ を $1\supset_{\mathrm{J}^{\backslash }}\ovalbox{\tt\small REJECT} O^{\backslash }\backslash \backslash \text{、固_{}i\in}’$ し

$a_{m}(x)=\{$

$0$ $(m<k)$ ,
$\chi\{1\}(X)$ $(m=k)$ ,
1 $(m>k)$ ,

$b_{m}(C_{m}, x)=\pi m(c_{m})$

とおく。但し\mbox{\boldmath $\pi$}mは $B(R^{1})$ 上の任意の確率測度とする。 (1.1) より

$\alpha_{m}(x)=\{$

$0$ $(m<k, m>k+1)$ ,
$\chi\{1\}(X)$ $(m=k)$ ,
$1-\chi\{1\}(_{X)=}x\{2,3\}(X)$ $(m=k+1)$

となる。 このとき $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ は $\{S^{(m)}\}$-可測決定関数となって $\mathrm{A}\mathrm{a}$るまた

$a_{m}^{0}(_{X})=\{$

$0$ $(m<k)$ ,
$\chi_{\{2\}}(_{X})$ $(m=k)$ ,
1 $(m>k)$ ,

$b_{m}^{0}(C_{m}, x)=\pi m(c_{m})$

とおくと、 (1.1) より

$\alpha_{m}^{\mathit{0}}(_{X})=\{$

$0$ $(m<k, m>k+1)$ ,
$\chi_{\{2\}}(_{X})$ $(m=k)$ ,
$\mathrm{I}-\chi\{2\}(_{X)()}=\chi_{\{}1,3\}X (m=k+1)$
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となり、 $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は $\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数となっている。

(i) m=kのとき

$\int_{x^{\alpha_{k}(x)}}b_{k}(C_{k}, x)P\theta_{i}(dX)$ $=$ $\int_{x^{x_{\mathrm{t}1}\}}}(X)\pi_{k}(ck)P_{\theta}(id_{X)}$

$=$ $\pi_{k}(c_{k})P\theta_{i}(\{1\})=\{$

$\frac{1}{3}\pi_{k}(C_{k})$ $(i=1)$ ,
$\frac{1}{4}\pi_{k}(C_{k})$ $(i=2)$ ,

$\int_{x^{\alpha_{k}^{0}(x}})b_{k}^{\mathit{0}}(c_{k}, X)P\theta.\cdot(d_{X)}$ $=$ $\int_{x^{x\{2\}}}(X)\pi_{k}(ck)P\theta\dot{.}(d_{X)}$

$=\pi_{k}(C_{k})P_{\theta}.\cdot(\{2\})=\{$

$\frac{1}{3}\pi_{k}(C_{k})$ $(i=1)$ ,
$\frac{1}{4}\pi_{k}(C_{k})$ $(i=2)$

になる。

(ii) $m=k+1$ のとき

$\int_{x^{\alpha_{k+1}}}(x)b_{k}+1(ck+1, x)P\theta_{i}(dX)$ $=$ $\int_{x^{x\{\}()(c)}}2,3x\pi k+1k+1P\theta:(dX)$

$=\pi_{k+1}(C_{k+1})P_{\theta}i(\{2,3\})=\{$

$\frac{2}{3}\pi_{k+1}(c_{k+1})$ $(i=l)$ ,
$\frac{3}{4}\pi_{k++}1_{\backslash }^{\prime c}k1)$ $(i=2)$ ,

$J_{x^{\alpha_{k}^{0}}}+1(X)b0(c_{k1}+’ x)P_{\theta}(k+1:)dX$ $=$ $\int_{X}\chi_{\{1},3\}(X)\pi_{k}+1(Ck+1)P\theta.\cdot(dx)$

$=$ $\pi_{k+1}(C_{k1}+)P\theta.\cdot(\{1,3\})=\{$

$\frac{2}{3}\pi_{k+1}(c_{k+1})$ $(i=1)$ ,
$\frac{3}{4}\pi_{k+1}(c_{k+1})$ $(i=2)$

になる。

(iii) $m<k,$ $m>k+1$ のとき

$J_{x^{\alpha_{m}()b_{m}}}X(Cm’ X)P \theta\dot{.}(dX)=\int_{x^{\alpha_{m}^{0}(X}})b0(C_{m}, x)P\theta_{i}m(dx)=0(i=1,2)$

になる。

よって任意の $m,$ $\theta_{i}(i=1,2),$ $cm\in B(R^{1})$ に対して

$\int_{x^{\alpha_{m}(x}})bm(c_{m}, x)P_{\theta}(id_{X)}=\int_{x^{\alpha_{m}^{0}}}(x)b_{m}^{0}(Cm’ X)P_{\theta_{i}}(dX)$

となるから、 $\mu=[\{a_{m}\}, \{b_{m}\}]$ と $\nu=[\{a_{m}^{0}\}, \{b_{m}^{0}\}]$ は同値となる。

ところが、任意の $m,$ $\theta_{i}(i=1,2),$ $C_{m}\in B(R^{1})$ に対して

$E_{\theta}.\cdot[\alpha_{m}(x)bm(c_{m}, X)|s^{()}0^{m}’ x]=E_{\theta}.\cdot[\alpha_{m}(1x)|S^{(}0’ X]m)b_{m}1(C_{m}, X)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta}.\cdot)$ (4.5)

となる $\{s_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu_{1}=[\{a_{m}^{1}\}, \{b_{m}^{1}\}]$ は存在しない。実際、 もし (4.1) を満たす
$\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu_{1}=[\{a_{m}^{1}\}, \{b_{m}^{1}\}]$ が存在したとすると、 (4.5) で $C_{m}=R^{1}$ として

$E_{\theta_{i}}[\alpha_{m}(X)|s_{\mathit{0}}^{(}m), X]=E_{\theta_{i}}[\alpha_{m}^{1}(X)|s_{\mathit{0}}^{(}m), X]$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta_{i}})(i=1,2)$
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が成り立つ。

(i) m=kのとき

$E_{\theta}[:\chi_{\{1}\}(x)|S_{0^{k}}^{()}, x]=E_{\theta}:[\alpha_{k}^{1}(X)|S_{0^{k}}^{()}, x]$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta_{i}})$ (4.6)

(ii) m<kのとき $a_{m}^{1}(x)=0$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta}.\cdot)$ となるので、適当な実数 $A,$ $B$ を用いて

$\alpha_{k}^{1}(x)=a_{k}^{1}(x)=A\chi_{\mathrm{t}}1,3\}(X)+Bx_{\{2\}}(X)$
$\mathrm{a}.\mathrm{e}..(S, P_{\theta}):$

と表わすことができる。両辺を集合 {1, 3} において積分すると、 各 $i=1,2$ に対して

$\int_{\{1,3\}}E_{\theta}\dot{.}[x\{1\}(x)|S_{0}^{()}, X]kP_{\theta}i(dX)$ $=$ $P_{\theta_{i}}(\{1\})$ ,

.
$\int_{\{1,3\}}E_{\theta}.\cdot[\alpha_{k}(1x)|s_{0}(k), x]P\theta.\cdot(dx)$ $=$ $\int_{\{1,3\}}Ax_{\{1},3\}(X)+B\chi_{\mathrm{t}2\}(x)}P\theta i(dX)$

$=$ . $AP_{\theta}(:\{1,3\})$

となるから、 (4.6) より

$P_{\theta}\dot{.}(\{1\})=AP_{\theta}.\cdot(\{1,3\})$ (4.7)

となる。 また、両辺を 1点集合 {2} において積分すると、各 $i=1,2$ に対して

$\int_{\{2\}}E_{\theta_{i}}[\chi_{\{}11(x)|S^{(}0’ X]k)P_{\theta}(:)dX$ $=$ $0$ ,

$\int_{\{2\}}E_{\theta_{i}}[\alpha_{k}(1X)|S_{0}^{()}, X]kP_{\theta}i(dX)$ $=$ $J_{\{2\}}A\chi_{\{}1,3\}(x)+B\chi_{\{2\}}(x)P_{\theta}.\cdot(d_{X)}$

$=$ $BP_{\theta}.\cdot(\{2\})$

となるから、 (4.6) より

$0=BP_{\theta_{i}}(\{2\})$

となる。 $P_{\theta_{i}}(\{2\})\neq 0(i=1,2)$ より、 $B=0$ となる。 また (4.7) より、

(i) $i=1$ のとき、 $\frac{1}{3}=\frac{2}{3}A$ より、 $A= \frac{1}{2}$ ,

(ii) $i=2$ のとき、 $\frac{1}{4}=\frac{3}{4}A$ より、 $A= \frac{1}{3}$

となるので矛盾となる。 よって (4.5) を満たす $\{S_{0}^{(m)}\}-\beta\urcorner$測決定関数 $\nu_{1}=[\{a_{m}^{1}\}, \{b_{m}^{1}\}]$ は

存在しない。

この例においては $S_{0}^{(m)}=s_{\mathit{0}}^{(m+}1$
)

$\subset S^{(m)}.\text{であ_{るので_{、}}任意_{の}}$ $m,$
$B\in S_{\mathit{0}}^{(m+1)},$ $\theta_{i}(i=1,2)$

に対して

$E_{\theta_{i}}[\chi_{B}(x)|S^{(}m), x]=E_{\theta}[:\chi_{B}(X)|S^{(}0’ X]m)=\chi B(x)$ $\mathrm{a}.\mathrm{e}.(S, P_{\theta}.\cdot)$

49



が成り立つ。よって定義 16より $\{s_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ は推移列となる。

方で定理 32より $\{S_{\mathit{0}}^{(m)}\}$ は十分推移列でないことが分かるので、 $\{S_{0}^{(m)}\}$ は推移列で

はあるが十分列ではないということが分かる。
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