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Resumo

Neste trabalho apresentamos teoremas que garantem a existência e o uso da decom-
posição LU na resolução de sistemas lineares tridiagonais.

1 Introdução

Sistemas de equações lineares tridiagonais aparecem na resolução numérica de equações
diferenciais que modelam problemas f́ısicos, biológicos e qúımicos, dentre outros. É sabido
que se a matriz dos coeficientes, A, for estritamente diagonal dominante a decomposição
LU existe e a matriz A é não singular ( [1]). Surge a seguinte pergunta: para que outros
t́ıpos de matrizes tridiagonais podemos garantir a existência e o uso da decomposição LU
na resolução do sistema linear tridiagonal?

2 Metodologia

A seguir definimos alguns conjuntos de matrizes tridiagonais e apresentamos alguns
teoremas. Para isto, consideremos a matriz tridiagonal A dada por:

A =



d1 a1 0 . . . 0

b2 d2 a2
...

0 b3 d3 a3
. . .

. . .
. . .

... bn−1 dn−1 an−1
0 . . . bn dn


(1)

E associamos os números ci’s, definidos por: c1 = d1 e ci = di −
bi
ci−1

ai−1, i = 2, . . . , n.

A definição que se segue é para qualquer matriz A.
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Definição 2.1. Uma matriz é diagonal estritamente dominante se: |aii| >
∑n

j=1,j 6=i |aij |, i =
1, 2, . . . , n.

A seguir vamos definir quatro conjuntos.

Definição 2.2. Sejam os conjuntos M , M1, M2 e M3 dados por:

1. M =
{
A ∈M(n,n)(R)/ A é uma matriz tridiagonal.

}
2. M1 = {A ∈M/ A é diagonal estritamente dominante.}

3. M2 = {A ∈M/ |d1| > |a1| > 0, |di| ≥ |ai|+ |bi|, i = 2, . . . , n− 1, |dn| > |an| > 0 e
aibi 6= 0, i = 2, . . . , n− 1.}

4. M3 = {A ∈M/ci 6= 0, i = 1, 2, . . . , n} .

3 Resultados

A demonstração dos teoremas que se seguem pode ser encontrada no relatório [4] (em
elaboração).

Teorema 3.1. Seja A ∈M1 ( [1]) ou A ∈M2 ( [2]) ou A ∈M3 ( [3]), então:

1. Existe a decomposição LU da matriz A;

2. det(A) 6= 0.

Teorema 3.2. ( [4]) M1 ∩M2 6= φ, M1 6= M2 e M1,M2 ⊂M3.

O Teorema 3.1 fornece as três condições suficientes para a solução de sistemas lineares
tridiagonais por decomposição LU .
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