Fiche n° 16. Systeémes lincaires
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16.4 d) On va extraire y de la deuxiéme équation, puis résoudre par substitution.
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Le systéme est incompatible.
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On factorise le trinbme —(a” —a — 6) = —(a + 2)(a — 3) qui est non nul dans le cas étudié.
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Le systéme est incompatible.
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a est un réel différent de 1 done a® — 1 # 0, on peut déterminer z dans la troisiéme équation.
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