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Comment trouver les solutions a un systeme d'équations de ce
type ??

Systeme SUR-déterminé (plus d'équations que d'inconnues) =>
il se peut qu'il n'y ait AUCUNE solution...

Systéme SOUS-determiné (plus d'inconnues que d'équations)
=> il y a une INFINITE de solutions.

1 seuls solution (n équations n inconnues - il se peut tout de
méme qu'il n'y ait AUCUNE solution ou une infinité).

2 équations 2 inconnues : le croisement de deux droites !
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Théoreme : Si A est une matrice "inversible",
alors il existe deux matrices L (triangulaire

inférieur "lower") et U triangulaire supérieure
(upper) telles que

A< Fackude LU
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Sl on ne trouve PAS de factorisation LU, cela signifie qu'il
n'y a pas de solution ou alors une infinité de solutions.

Si on trouve une factorisation L-U pour laquelle on
trouve des O sur la diagonale, alors il y a une infinité de
solutions !!!

TOUTE équation linéaire ou SYSTEME d'équations linéaires
peut s'écrire sous la forme d'un produit matrice-vecteur =
vecteur
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Cela ne s'applique PAS aux équations NON-
linéaires.
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La procédure pour trouver la factorisation L-U de A
s'appelle la méthode du PIVOT de GAUSS.
Cette méthode a d'autres applications sur les matrices...

Entrée : on a une matrice A carrée

Sortie : |la factorisation L-U de A OU la preuve que A n'est
"pas” inversible.

Initialisation : "Accoler" une matrice "identité" a gauche de A
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Pourlalinei=1..n:

- Sélectionner le pivot a;;

- "éliminer" TOUS les coefficients dans la colonne i pourles  wele L
mwen

lignes j=i+1,....n en ajoutant la ligne "i" a la ligne "
- "mettre" a jour le coefficient ij dans la matrice de gauche
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C'est une condition NECESSAIRE mais PAS SUFFISANTE !!!

Les conditions nécessaires et suffisantes suivantes sont
équivalentes

A. La seule solution de I'équation Ax_ 5 ol -z

B. La famille des vecteurs COLONNE de la matrice forme une
famille libre....
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C. La famille des vecteurs LIGNE
est une famille libre
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R at M ecant la AAfinitian Aliina matricea Aa "rkana Alain!



B et C sont la définition d'une matrice de "rang plein".

D. Déterminant de la matrice A n'est pas 0 !!!
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