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Cholesky–Zerlegung 

 

𝑨 = 𝑳 ∙ 𝑳𝑇 , 𝑨 = 𝑨𝑇 > 0 symmetrisch, positiv definit 

 

 
 

 Rechenaufwand ≈
𝑛3

6
 flops 

 auf gleichem Speicherplatz durchführbar 

 Algorithmus ist gut konditioniert 

  

nicht positiv definit 

ja 

ja 
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Beispiel: 

𝑨 = [
1 2 4
2 13 23
4 23 77

] 

 

Die Cholesky–Zerlegung liefert: 

 

 𝐿11 = √
− − − −

      =
− − − −

, 

 𝐿21 = − − − −

− − − −

⁄      =
− − − −

, 

𝐿22 = √
− − − −

−
− − − −

    =
− − − −

, 

 𝐿31 = − − − −

− − − −

⁄      =
− − − −

, 

𝐿32 =
(
− − − −

−
− − − −

)

− − − −

⁄    =
− − − −

, 

𝐿33 = √
− − − −

− (
− − − −

+
− − − −

)   =
− − − −

. 

 

Die Probe ergibt 

 

𝑳 ∙ 𝑳𝑇 =

[
 
 
 
 
 
− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 

∙

[
 
 
 
 
 
− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 

=

[
 
 
 
 
 
− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 

. 


