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On considére les systèmes linéaires de la forme

Ax = b. (1)

où A ∈ Rn×n est supposée inversible et b ∈ Rn un vecteur donné.
Pour résoudre ces systèmes on utilise les méthodes itératives de type Krylov, ces

méthodes permettent de construire des suites d’approximations xk de la solution exacte
de (1),

xk ∈ x0 + Kk(A, r0),

où x0 est une approximation donnée de (1) et Kk(A, r0) est le sous espace de Krylov
défini par

Kk(A, r0) = sev{r0, Ar0, . . . , Ak−1r0}.

Les résidus associés à ces approximations sont des polynômes en A pour r0

rk = pk(A)r0.

En plus la convergence de la suite xk vers la solution exacte est obtenue lorsque l’on
atteint le degré m du polynôme minimal de A pour r0 et on aura pm(A)r0 = 0.

L’objectif principal de ce travail est de définir un formalisme général et de proposer
un algorithme qui permet de calculer les polynômes pk(t) correspondants aux différentes
méthodes de type Krylov.

Ensuite on généralisera ce formalisme aux méthodes de type Krylov utilisées pour
la résolution des sysèmes linéaires présentant des seconds membres multiples.
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