(@11%1 + Qq2X3 + -+ aypXp = by
| Ay1X1 + QgXp + -+ + Azpxy = by

Soit le systeme linéaire (S): g d’inconnue (xy, Xy, ..., x,) € KP.

Ap1 X1 + App Xy + -+ AppXy = by
Les scalaires a;; sont appelés les coefficients de (S) et by, ..., b, le second membre.

2. Une solution de (S) est tout n-uplet X = (x4, x5, ... ,Xp) vérifiant les n équations de (S5).
Résoudre (S) c’est trouver toutes ses solutions.

3. (S) estéchelonné lorsque en passant d’une ligne de (S) a la suivante, au moins une
inconnue «disparait » a jamais sur les lignes suivantes (cette inconnue disparue a en fait son
coefficient nul).

4. (S) estde Cramer lorsque n = p et (S) admet une unique solution.

5. (S) est compatible lorsque (S) admet au moins une solution. (S) estincompatible lorsque
(S) n'admet aucune solution.

6. Acesysteme (S), on associe

(anxi +ax; ++ agpx, =0
Az1X1 + AgpXp + o + azpxy = 0
» le systéme linéaire homogéne (SH): :

Ani X1 + QuaXy + o0 F Appxy, = 0

aqq Ay alp
> A= a:21 a:zz a?p la matrice des coefficients de (S).Par définition,
Ap1 Gnz - Ay
lerang de (S) = rg(S) =rg(4).
by
> B= b:Z la matrice du second membre de (S).
by,

7. Opérations élémentaires et réversibles sur (S) :
> échanger deux lignes de (S) (notée L; © L))
» multiplier une ligne de (S) par un scalaire non nul (notée L; < AL;)
» ajouter a une ligne de (S) une autre ligne de (S) multipliée par un scalaire(notée
8. Deux systémes linéaires (S) et (S”) sont équivalents lorsqu’on passe de 'un a 'autre par
une suite finie d’opérations élémentaires. On note alors (S) < (S") . Deux systemes
équivalents (&) ont les mémes solutions (puisque les opérations sont réversibles). 19

Relalion systeme linéaire et matrice : On considere le systeme linéaire (S) précédent dont la matrice
des coefficients est A et celle du second membre B.

X1
x
1. Ecriture matricielle d’un systéme : en posantX = z ,[(S) & AX = B] et [(SH) & AX =0].
*p
X1
2. X = (x,%, ..., Xp) est solution de (S) sietssi X = vérifie AX = B.
x
1

(NB: X et X sont souvent confondus bien qu’ils n’aient pas la méme nature mathématique)
3. (S)estéchelonnée dés que sa matrice A est échelonnée.

4. Echelonner A en lignes et faire en paralléle les mémes opérations sur le second membre B permet
d’échelonner (S). 20

Relation entre les solutions de (S) et celles de son systeme homogene. Si )?gest une solution
particuliere de (S) alors les solutions de (S) sont toutes les matrices de la forme X, + ¥ o1 ¥ solution de
(SH).

Caractérisation matricielle d’un systeme de Cramer
Un systéme lingaire (S), de matrice des coefficients 4, est de Cramer
sietssi (S) est un systéeme a n équations et n inconnues et rg(S) = rg(4) = n.

sietssi (S) estun systeme a n équations et ninconnues et A~ oy lp- 23
2 -1 1 a X

Ex6SoitA=|-1 3 —5|etY = [b] Résoudre le systeme AX =Y, d’inconnue X = [y] en fonction de a, b et c. Donner ensuite
8 -9 13 c z

a 4 a 4
les solutions pour b] = [1] puis [b] = [ 1 } Déterminer le rang du systeme.
c 2 c 10

Ex 7: Soit C € M,, 1 (R) dont le coefficient ligne i estc; = i et A = (aij)
Calculer A%,rg(A) et Calculer AC. Résoudre AX = C .

i
(i']_)eﬂlynﬂztelle que: a;; = 7.

1 1 1 X
Ex 8 Soit A un paramétre réelet A = [1 1 1| Résoudre le systetme (S): AX = AX, d’inconnue X = [y] en fonction de A.
11 z

Déterminer le rang de la matrice des coefficients de (S) en fonction de la valeur du paramétre A.



