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3.3. Problemas LS estocásticos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 58
3.3.1. Estimadores por mı́nimos cuadrados medios lineales óptimos . . . . 59
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7.1. Esquemas algoŕıtmicos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 205
7.2. Eficiencias . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 210
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