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Vorwärtseinsetzen 

 

𝑳 ∙ 𝑿 = 𝑩, 𝑳 ∈  ℝ𝒏×𝒏  Linksdreiecksmatrix 

𝑿, 𝑩 ∈ ℝ𝑛 ×𝑞 

 

𝑞 rechte Seiten 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Rechenaufwand ≈ 𝑞
𝑛2

2
 flops 

 für 𝐿𝑖𝑖 = 1 entfällt Division 

 auf gleichem Speicherplatz für 𝑿 und 𝑩 durchführbar 

 

Beispiel: 

[
1 0 0
3 1 0
2 −2 1

] ∙ [

𝑥1

𝑥2

𝑥3

] = [
3

−4
5

] 

 

𝑥1 =
1

− −

− −

=

− − −

 

𝑥2 =
1

− −

[

− −

− (

− −

𝑥1)] =

− − −

 

𝑥3 =
1

− −

[

− −

− (

− −

𝑥1 +

− −

𝑥2)] =

− − −

 

  

 

𝑘 = 1ሺ1ሻ𝑞 

𝑖 = 1ሺ1ሻ𝑛 

𝑋𝑖𝑘 ∶=
1

𝐿𝑖𝑖
ቌ𝐵𝑖𝑘 −  𝐿𝑖𝑗 ∙ 𝑋𝑗𝑘

𝑖−1

𝑗=1

ቍ 
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Rückwärtseinsetzen 

 

𝑹 ∙ 𝑿 = 𝑩, 𝑹 ∈ ℝ𝒏×𝒏  Rechtsdreiecksmatrix 

𝑿, 𝑩 ∈ ℝ𝑛×𝑞 

 

𝑞 rechte Seiten 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Rechenaufwand ≈ 𝑞
𝑛2

2
 flops 

 für 𝑅𝑖𝑖 = 1 entfällt Division 

 auf gleichem Speicherplatz für 𝑿 und 𝑩 durchführbar 

 

Beispiel: 

[
1 2 2
0 −1 −5
0 0 −9

] ∙ [

𝑥1

𝑥2

𝑥3

] = [
3

−13
−27

] 

 

𝑥3 =
1

− −

− −

=

− − −

 

𝑥2 =
1

− −

[

− −

− (

− −

𝑥3)] =

− − −

 

𝑥1 =
1

− −

[

− −

− (

− −

𝑥2 +

− −

𝑥3)] =

− − −

 

 

𝑘 = 1ሺ1ሻ𝑞 

𝑖 = 𝑛ሺ−1ሻ1 

𝑋𝑖𝑘 ∶=
1

𝑅𝑖𝑖
ቌ𝐵𝑖𝑘 −  𝑅𝑖𝑗 ∙ 𝑋𝑗𝑘

𝑛

𝑗=𝑖+1

ቍ 


