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Analityczne rozwiązanie postawionego problemu nie istnieje.

Numeryczna implementacja jest zagadnieniem NP.-trudnym.
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Suboptymalna metoda iteracyjna:
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Wynikiem działania algorytmu jest:
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Analizowany sygnał zawiera periodycznie powtarzające się struktury.

Widmo sygnału okresowego będzie zawierało prążki w częstościach        .

Największe iloczyny skalarne zostaną osiągnięte dla funkcji o dużej skali.
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Norma L1
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Minimalizacja funkcji błędu, wyrażonej wzorem:
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Algorytm MP z normą L1:
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Dziękuję za uwagę
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