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параметров авторегрессии со случайными коэффициентами и управляю-

щими воздействиями.

В прикладных задачах находят широкое применение стохастические динамиче-
ские модели типа авторегрессии с постоянными параметрами. Однако более аде-

кватной может быть модель, в которой параметры подвержены действию случайных

возмущений и остаются постоянными только в среднем. Кроме учета случайных

возмущений параметров, в ряде прикладных задач может потребоваться ввести в

модель программное управление:

xk = a1(k)xk−1 + · · ·+ ap(k)xk−p + b1(k)uk−1 + · · ·+ bq(k)uk−q + σ0εk, (1)

ai(k) = ai + σiηi(k), bj(k) = bj + ∆jγj(k), k = 1, 2, . . . ,

где {εk}, {ηi(k)} (i = 1, . . . , p) и {γj(k)} (j = 1, . . . , q) — независимые последователь-

ности аддитивных и мультипликативных помех; {uk} — детерминированная после-
довательность входных воздействий. Такая модель находит применение, например,

в теории управления [1].

При оценивании неизвестного вектора параметров θ = (a1, . . . , ap, b1, . . . , bq) в мо-
дели (1) с помощью обычного метода наименьших квадратов (МНК) вопрос о сред-

неквадратической точности для малых и умеренных объемов наблюдений остается

открытым. Поэтому для идентификации параметра θ предлагается использовать спе-
циальный последовательный план (θ∗(h), τ(h)), построенный на основе оценки МНК

с моментом прекращения наблюдений τ(h), где h — положительный параметр.
Теорема. Пусть процесс (1) устойчив, распределения помех εk, ηi(k), γj(k),

k = 1, 2, . . . , симметричны и E ε8
1 < ∞, E ηi(1)8 < ∞, E γj(1)8 < ∞, i = 1, . . . , p,

j = 1, . . . , q. Тогда supθ∈K Eθ‖θ∗(h) − θ‖2 6 aK(1 + o (1))/h при h → ∞,
limh→∞ supθ∈K |Eθτ(h)/h−Cθ| = 0 для любого компактного множества K из обла-
сти устойчивости, где aK = supθ∈K ϕ(θ), ϕ(θ), Cθ — известные функции θ.

Таким образом, для построенной оценки найдены верхняя граница для средне-
квадратической точности и асимптотическое соотношение для средней длительности

наблюдений.
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