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Gauß–Elimination ohne Pivotsuche mit gleichzeitiger LR–Zerlegung 

 

𝑨 ∙ 𝑿 = 𝑩, 𝑨 ∈ ℝ𝑛×𝑛 

𝑿,𝑩 ∈ ℝ𝑛×𝑞 
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LR–Zerlegung durch 

Gauß–Elimination 

mit Spaltenpivotsuche 

 

𝑷 ∙ 𝑨 = 𝑳 ∙ 𝑹, 
𝑨 ∈ ℝ𝑛×𝑛 

𝐿𝑖𝑖 = 1, 

𝑷: Permutationsmatrix 
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Beispiel: Führen Sie für die folgende Matrix eine LR–Zerlegung durch. Verwenden Sie 

dazu die Gauß–Elimination ohne und mit Spaltenpivotsuche.  

𝑨 = [
1 2 2
3 5 1
2 6 5

] 

 

 
  

Gauß–Elimination 
ohne Pivotsuche 

Gauß–Elimination 
mit Spaltenpivotsuche 
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Überprüfen Sie Ihr Ergebnis der 

 LR–Zerlegung ohne Pivotsuche: 

𝑳 ∙ 𝑹 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

=

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 LR–Zerlegung mit Spaltenpivotsuche: 

𝑳 ∙ 𝑹 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

=

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

𝑷(1) ∙ 𝑨 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

→ 𝑷 ∙ 𝑨 = 𝑷(2) ∙ 𝑷(1) ∙ 𝑨 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
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Lösen Sie das Gleichungssystem 𝑨 ∙ 𝒙 = 𝒃 für 𝒃 = [3,−4,5] auf der Basis der 

 LR–Zerlegung ohne Pivotsuche: 

𝑳 ∙ 𝒚 = 𝒃: 

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙ [

𝑦1

𝑦2

𝑦3

] =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

→ 𝒚 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

𝑹 ∙ 𝒙 = 𝒚: 

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙ [

𝑥1

𝑥2

𝑥3

] =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

→ 𝒙 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 LR–Zerlegung mit Spaltenpivotsuche: 

 

𝑳 ∙ 𝒚 = 𝑷 ∙ 𝒃: 

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙ [

𝑦1

𝑦2

𝑦3

] =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

→ 𝒚 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 

𝑹 ∙ 𝒙 = 𝒚: 

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −

− − − − − − − − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

∙ [

𝑥1

𝑥2

𝑥3

] =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

→ 𝒙 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 

− − −

− − −

− − −]
 
 
 
 
 
 
 
 

 


