Polynémes Récursifs d’Interpolation
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On considére les systemes linéaires de la forme

Axr =b. (1)

ou A € R, 4, est supposée inversible et b € R,, un vecteur donné.

Pour résoudre ces systemes on utilise les méthodes itératives de type Krylov, ces
méthodes permettent de construire des suites d’approximations x;, de la solution exacte
de (1),

xp € 2o+ Ki (A, 10),

ou zy est une approximation donnée de (1) et Ky (A, o) est le sous espace de Krylov
défini par
Ki(A,70) = sev{ry, Arg, ..., AF"rg}.

Les résidus associés a ces approximations sont des polynomes en A pour ry
ri. = pr(A)ro.

En plus la convergence de la suite xp vers la solution exacte est obtenue lorsque 1'on
atteint le degré m du polynome minimal de A pour ry et on aura p,,(A)ro = 0.
L’objectif principal de ce travail est de définir un formalisme général et de proposer
un algorithme qui permet de calculer les polynomes py(t) correspondants aux différentes
méthodes de type Krylov.
Ensuite on généralisera ce formalisme aux méthodes de type Krylov utilisées pour
la résolution des sysemes linéaires présentant des seconds membres multiples.



