





V' Les systéemes d’équations linéaires.
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v/ Un algorithme pour les résoudre.
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v/ Le rang d’'une matrice
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Il y a donc une infinité de solutions.
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Il y a donc une infinité de solutions.

Il sutht de poser une des variables égale a un parametre.

Prenons par exemple z =k

d’ou
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Ou, s1 on prétere, I'intersection de ces deux plans est la droite:
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Faites les exercices suivants
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Eventuellement, vous serez tenté de faire plus d’une
opération ligne a la fos.



Eventuellement, vous serez tenté de faire plus d’une
opération ligne a la fos.

Généralement, 1l n’y a pas de probleme a faire ca,
malis vous ne devez pas faire une opération ligne sur une ligne
que vous venez de changer.
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s1 toutes les constantes sont nulles.



Definition ' Un systéme d’équations linéaires est dit homogéne
s1 toutes les constantes sont nulles.

a11r1 + a19xo + - - -+ aypxy, = 0

as1T1 + ag9xo + - - - + aspxy, = 0

Am1T1 + Am2ZT2 + - + Ay Xy = 0



Definition ' Un systéme d’équations linéaires est dit homogéne
s1 toutes les constantes sont nulles.

a11r1 + a19xo + - - -+ aypxy, =0

as1T1 + ag9xo + - - - + aspxy, =0

Am1T1 + Am2ZT2 + -+ + Qyp Xy = 0



Definition ' Un systéme d’équations linéaires est dit homogéne
s1 toutes les constantes sont nulles.

a11r1 + a19xo + - - -+ aypxy, =0

as1T1 + ag9xo + - - - + aspxy, =0

Am1T1 + Am2ZT2 + -+ + Qyp Xy = 0




Definition ' Un systéme d’équations linéaires est dit homogéne
s1 toutes les constantes sont nulles.

a11r1 + a19xo + - - -+ aypxy, =0

as1T1 + ag9xo + - - - + aspxy, =0

Am1T1 + Am2ZT2 + -+ + Qyp Xy = 0

- Les systemes d’équations linéaires homogenes ont

toujours au moins une solution.



Definition ' Un systéme d’équations linéaires est dit homogéne
s1 toutes les constantes sont nulles.

a11r1 + a19xo + - - -+ aypxy, =0

as1T1 + ag9xo + - - - + aspxy, =0

Am1T1 + Am2ZT2 + -+ + Qyp Xy = 0

- Les systemes d’équations linéaires homogenes ont

toujours au moins une solution.

(x1,22,...,2,) = (0,0,...,0)



On a vu comment assocler une matrice a un
systeme d’équations linéaires.
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systeme d’équations linéaires.

On a aussi vu comment faire des opérations ligne sur la matrice qui ne
change pas I’ensemble solution du systeme d’équation qui lui est
assOCI€.



On a vu comment assocler une matrice a un
systeme d’équations linéaires.

On a aussi vu comment faire des opérations ligne sur la matrice qui ne
change pas I’ensemble solution du systeme d’équation qui lui est
assOCI€.

Maintenant essayons de classifier les formes des matrices qui sont
assoclié a des systemes d’équations linéaire résolut.
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(ERL) si

1. Le premier coethicient non nul d’une ligne est un 1
(on nomme ce coefhicient le pivot).

2. Le pivot d’une ligne est toujours a droite des pivots
des lignes au-dessus.
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Défnition ' Une matrice est dite échelonnée réduite ligne

(ERL) si

1. Le premier coethicient non nul d’une ligne est un 1
(on nomme ce coefhicient le pivot).

2. Le pivot d’une ligne est toujours a droite des pivots
des lignes au-dessus.

3. 'Tous les coethicients de la colonne du pivot sont nuls.

I 0 5 0|4
0 1 3 0]9
0 0 0 12
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(I-équivalente) s1 B peut s’obtenir de A par une
suite finie d’opérations lignes. On écrit alors;
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Définition
Deux matrices, A et B sont dites ligne-équivalente

(I-équivalente) s1 B peut s’obtenir de A par une
suite finie d’opérations lignes. On écrit alors;

A~B

Proposition
Si A~E; et A~Es avec E; et Eo
des matrices ERL, alors E{ = E»

En d’autre terme, toutes matrices est
l-equivalente a une unique matrice ERL.



Faites les exercices suivants
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Deéfinition | Spit A, une matrice et E, sa matrice ERL
[-équivalente. Le rang de A, noté r(A) est le nombre

de lignes non nulles de E.
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