
AL MT Cours 1 .2

Résolution d'un système linéaire :
12
.09 .24

opérations élémentaires Clay p . 5-z)
-

sur les lignes/equations( de la matrice cassodée) an système
RendDif : les opérations suivantes
un -

si faites sur Les ilges d'une matrice
ne chagent pas Mensemble solution

du système qui lui correspond.

1) Ajouter à ce ligue un multiple
d'une autre ligue (quelconque)

2) Echanger deux ligres

3) Multiplierune ligne par
un nombre non net
-
-

ce sont les opérations dites élémentaires

Déf Deux matrices A ,BE Mmon (M)-
sont lignes-equivalentes
sillon peut passer de llure allantre



en faisantune suite (finke)
d'opérations élémentaires
sur les eignes de ces matrlees

Rem-Si

1) Si les matrices associées a 2 systemes
sont ligres-équivalentes

-

&

alors les systèmes correspondant
out même ens .

de solution

2) les opérations élémental res
sont "réversibles" on inversibles

by + 25 + 372 ,8( a pour "inverse 17 (by - lj - 379 ,8
Exemple :

un
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système

Si
= 29

we seul

associé
= 16

xy =
35 = 3(29 , 15 ,3)

solution.



Questions importantes pour un système

) Le système est-il compatible)
(compatible signifie , ge Le système
possède au moins une solution

cad. S P C
2)Si est compatible

"combien" de solutions possède-t-il?

EX :

einéaire
0) une équation (dans ax -b

à we variable

S -

S
S] .

si a to

a *

sia = 0
et b + 0

R sia = 0

et b =0



0
.5) 2 eg .

ein dasA

ax+ by = c -une
date danse

Eax +by = c d
l'ens

.
Solution S = intersection des

2 dates dans
le plan
· les dristes

- 1 point ne sont pas
parallèles

P si les droites
sont
ParallelsS

1 droite si les drolles
sont

confondes

1) x ,
+ xz +x = 0

1 éq ,
à 3 inconnues : cla donne un plan

das IR3

plus généralement l'équation

#+ a2x + anx = b)



avec (91 1 92
,
44) + (0, 0, 0)

est l'équation d'un plan perpendiculaire
an Vecteur" (91 ,

92
, 90)

1.5)x, = 0 dans R3

43

·
52 = (e =0)
Ty = (xy =0)



2) deux équations ein .

à 3 variables

vont donner l'intersection

de deux plans dans R

S P 5) les plans sont parallèles
= I une dilte, si les plans sontsécants

un plan ,
si le plans sont

confondus

3) 3 g .
ein das M

=> l'int . de c plans

O

S = E ↓ pointA droite
1 plan (pauso)

3
. 1) cas banal

x = 1

Sxz = 7 ·
xy =

- 2

S =((1 ,
7

,
-23-



3 .2) système à paran . (4 + He)

kxp +x+xy = 1

S x ,
+hxy +xy = 1

x
, + x z + xy = 1

S = &
P sik =-2

un plan sik= 1

un point unique sh h 1
,
-2

51 .
2 Forme échelonnée et

alg .

du pivot Gauss-Jordan(Clay p . 13-19) ChangTang)
- 200 BCE

Def soit A matrice de talle myn-i

Le coefficient principal d'une lige
non-nulle de A est le coefficient to
le plus à gauche (

O ⑬ O

O

: a)



On dit ge A est échelonnée (selon les ) siligres

1. Toute ligre an dessous dure ligne mille
est nulle

2
.

Le coeff· principal d'une ligre (ron-nulles
de A se trouve dans we colonie

plus a droite de alle du Coeffi

principal de la ligre au dess d'elle

3
,

Tous les coeff en dessous dan
↓I coeff principal sont nuls S

Sl de plus A vérifie
4. Le coeff principal de chage ligue

vaut 1

55. Les coeff principa sont les seals

éléments von nuls de leur colonie

on dira ge A est échelonce réduite



: claneet le

20100
O

( échelonnée
0001 O

reduite
0 0 0 0 ①

3X5

Ren résoudre un système qui a we-
matrice associée échelonnée (réchite
est plus facile

Théorème 1 :

Toute matrice AE Mman (1)
est ligre-équivalente a une et une
-

seule matrice échelonnée radulte U
-

que l'on romie la forme échelonnée réduite
et

(R .

E
.FS



Voc soit A = (9ij) ure matrice
-

14
(zj2n)

. on nomme position pivot de A

l'emplacement (i ,j) d'un coefficient
de la forme échelonnée réduite de A

~

· Une colonne-picot de A est une colone
qui contient we position pivot

·
Un pivot de A est un nombre (non-nul)
-

de la forme ech . Crédite) de A
se trouvant en position pivot deA

EX : by->lz-12

A =(2 (
01 3

(202

1 1 -2

je 101

-16)e(11 -2 (
-13

(y+ 13-lInte ,

( e (88



positions pivots : (1 ,1)

( (2 ,2) (
(3 ,7)

Algorithme du pivot partant de A.

Le procède ci-dessus aboutit fors à
La forme éctulonée réduite de A

1. On prend la père col non nulle de A
C'est une colonne-pivot et la position
pivot est en haut de cette coloure

.

2. On prend comme pivot un etement
non nul de la coloure pivot
(quitte à Echanger des lignes)

3. Faire apparaitre des o en dessous

du pinot trouvé plus haut

en falsant des opération etem.
du premier type



et la colonie
4. On ignore la ligre contenant lepinot

ci-dessus
S
on applique les étapes

1-2-3 à la matrice restante

jusqu'à ce qui'il n'y ait plus de
ligre ron-halle à modifier

5. On fait apparaitre des 0

au dessus de pinots
Cet on divise par la val- du phot

pour avoir que des 1commeet S
E . ⑧21 01 1

,tly ①1 O 1 8

en201 - (en01(11 010 ( I
- 02 101

1

O·4
↑
bonne colore échelonnée
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Solutions da système linéaire (P. 19)

Ve: SA est we matrice

·
On appelle variable principale (on liée)
toute variable corresp .

à we colore phot
de

· On appelle variable libre or secondaire
les inconnues qui re sont pas
dans des colonnes pivots

① 1 21 O

-iex (0 0 03-2 (
O000
T ↑ ↑phot

variables libres : eC2
,
by

variables lies :
,e , 22,



Représenter l'ens . Sot en fonction
des veriables libres

Ex x + xz = 1 ① 1 00 1

da = 2 00 Q O 2
-i

I ( i Ixy =>5 00005

vanable libre . x2

on pose e = t et on exprime

Les autres variables en fonction de t

on trouve

2 + xz= 1 = x = 1 - t

= S
= &(1 -t , t , 2 ,5) / tot]
~

c'est we droite dansR

Fin
.
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