Notacion

Simbolo Descripcion

1. Notacion ICA

si{t) 6s; Seniales fuente
x{(t) 6 x; Senales mezcla
W(t) 6 y; Senales independientes estimadas
x Vector de observaciones
S Vector de fuentes
b4 Vector de observaciones blanqueado
y Vector de componentes
independientes estimadas
\WY Matriz de separacion ICA
wi' Cada una de las filas de W
Wi Coeficientes de la matriz W
W’ Matriz de separacion para datos
blanqueados
A Matriz de mezcla
a; Columnas de la matriz A
A% Matriz de blanqueo
Veca Matriz de blanqueo PCA
A Matriz de mezcla tras el blanqueo
P Transformacion ortogonal
b Vector constante
q Equivale a A™b
qi Coeficientes de q
Y Estima de la kurtosis
x(o,2,) Transformada localizada de Fourier
x,(2,) Transformada localizada de Fourier
para un cierto valor de o fijado
w(t—t,) Ventana de Kaiser, Hamming, etc
t, Posicion de la ventana w
N Numero de puntos de la ventana w
AT Desplazamiento de la ventana w
A(t) Funcién de transferencia conocida
A(®) Transformada de A(t)
Per Matriz de permutacion
D Matriz diagonal
u,(z,) Sefiales estimadas antes de la
division del espectrograma
v, (t,:0) Sefiales estimadas tras la division
del espectrograma
o(i) Permutacion
sim(®) Correlacion entre las componentes

independientes
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2. Notacion NMF

Matriz de datos de entrada
Columnas de V (cada columna

representa una medida)
Matriz de bases

Columnas de W (bases)
Matriz de codificacion
Filas de H

Numero de filas de V

Numero de columnas de V

Numero de bases calculadas
Constante que interviene en las

reglas de actualizacion de H.
Funcion objetivo NMF

Numero de patches por imagen de la
base

Numero de imagenes de la base
Tamano del patch

Imagen ruidosa

Imagen libre de ruido

Ruido aditivo gaussiano

Varianza del ruido

Vector de proyecciones de la
imagen ruidosa

Vector de proyecciones de la
imagen libre de ruido

Desviacion tipica de proy;
Estimacion de la proyeccion
Transformacion que permite obtener
proy; a partir de proyi noise

Un valor concreto de proyi noise
Funcion densidad de probabilidad de
las proyecciones

Funcioén ‘Score’ de proy;
Coeficientes de la distribucion
moderadamente dispersa

Coeficiente de control de la
dispersion en la distribucion muy
dispersa

Densidad gaussiana estdndar
Pardmetro que controla la anchura
de la gaussiana K

Pixel asociado a la fila i y columna j
de una imagen

Tasa de aciertos en la clasificacion
de documentos
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3. Notacion matematica y estadistica general

Operador kurtosis
Valor de j para el que se maximiza

o(/)

Operador norma

Operador signo

Operador esperanza matematica
Divergencia de A con respecto a B
Convolucion de A con B

Matriz identidad

Funcién densidad de probabilidad
marginal de la variable u

Funcién densidad de probabilidad
conjunta de las variables uy, uy,..., uy
Funcién densidad de probabilidad
condicionada de a con respecto a b
Matriz de correlaciones de x

Matriz de autovectores de Ry

Matriz de autovalores de Ry
Autocovarianza de x;

Covarianza de x; con x;

Matriz de covarianzas de x
Matriz de covarianzas de s
Matriz de covarianzas de z

Decibelio
1-ésimo autovalor

4. Teoria de la Informacion

Entropia diferencial de y
Autoinformacién de y
Entropia negativa de y

Funcién usada en la aproximacion
de la entropia negativa

Derivada de la funcion G

Derivada de la funcién g



