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Typowe modele

— liniowe obiekty statyczne typu MISO

— liniowe obiekty dynamiczne typu SISO (MA i ARMA)
Metoda najmniejszych kwadratéw (LS)
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Liniowy obiekt statyczny (1)
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Liniowy obiekt statyczny (2)
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Liniowy obiekt dynamiczny typu MA(s) (1)
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Rysunek: Model MA
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Liniowy obiekt dynamiczny typu MA(s)
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Liniowy obiekt dynamiczny typu ARMA(s,p) (1)

Rysunek: Model ARMA
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Liniowy obiekt dynamiczny typu ARMA(s,p) (2)
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Uk_j, Zx — niezalezne
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Liniowy obiekt dynamiczny typu ARMA(s,p) (3)
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