Fiche de calcul n°16 0014A
Systemes linéaires

Prérequis _
Résolution par substitution d'une variable, par combinaisons linéaires de lignes.

A la suite du cours de 1ére année.

Systéemes de 2 équations a 2 inconnues
EE————————————————————————————————

Calcul 16.1 (1]
Résoudre dans R
. r—2y =1 y 3z —6y=-—3
a) Jz+4y =13 7T ©) 2at2y=2 T
2z4+y =16 3z —dy=—v2
b) e T 0 E U s d) S LT T L seaeuess
E—4 = 6z +2y=3v2
Calcul 16.2 — Systémes avec parametre. (]

Résoudre dans R? en fonction des valeurs du paramétre a € R.

) L2 =12 ) St by—a

# o+4dy=a 7T & Qupgeapl Mo

b) r—ay=23a-+2 d) =3
(Lz+y:2a_3 -------- 2:1:—1—3;;:511—&2 ......

Systemes de 2 équations a 3 inconnues
-

Calcul 16.3 o
Résoudre dans R®.

o r+2y+z=1 ) r—y+32="5/2

a Sy — GEeg oo 4 PENE - M QR

b) 3r—2y+2=6 d) Sr+y+2z=-5/2
gy g =g TR 2r —y+2z=-5/3

Systémes de 3 équations a 3 inconnues
S ————

Calcul 16.4 00
Résoudre dans R®.

w2y —a==3
a) ZE—PH2=E  sesvens
3e+y+2:=11

a3+ z2=1
) 2r—y+2z=-1

r+10y+z=0

a—b—c=-—7 31 +2y+3z2=0
b) 3a+2b—c=3 ........ d) 2r—y+2z=-1 ......
da+b+2c=4 dr+hHy+4z=1
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Calcul 16.5 o0
On considere le systéme d'inconnues @, y,z € R et de paramétre a € R :

sty—z=1

T+2y+az=2

e ay+2z =4.

Résoudre ce systeme pour les valeurs de a proposées.

&) =0 coomineerssines ) JEEED e mens
B} =1 snecunisiteans d) ecR\ {23} ...,
Calcul 16.6 000

On considére le systéme d’inconmues z,y, z € R et de paramétres (a,¢) € B? -
1477 1
T—az=¢c
ar—y==c

ay—z==c.

Résoudre ce systéme pour les valeurs de a et ¢ proposées.

8) =2 6="F cicsuusmaznn T R =S S ———
B m=llae=a siessnaisan
Calcul 16.7 o0

On propose le systéme d’inconnues z, 9, z € R ot de paramétre A € R :

dr+y+z= Az
z+dy+z=2Ay
z+y+4z= Az

Résoudre ce systeme pour les valeurs de A proposcées.

Réponses mélangées

(a—2d%,a+a®) {(1+z,-z2)s;2€R} @  {(1,5.3+2y);y R}
{(-1,4,2)} {(; I—; — g:c _2?: - EE);;E € R} {(2,-1,3)}

‘3 7 ] :
—=ig 2.‘) ZER}

(1 5 _)} {(z.,y,—z—y); (z,y) eER?} & {(_
1 1 1 & \‘12+ﬂ—lc o~ —1 _&2+a+lc
"a+2 a+2 a*—1 7 at-1 7 ad-1

e
(53,1} {(0.0,0)} (1—2 el 2o %)} {(2,2,2); z € R}
1

(D) (G S=sri==<x} {G3)

(1 — %, _?1 + ga.) } {(3,1)} {(52,1 —4z,2) ; z € R} (2,-3) {(7.2)}
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