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SYSTEME D'EQUATIONS DANS IR? ET DANS IR® |

I/ SYSTEME D’EQUATION DANS IR?

1! Deﬂmtlon

! Un systeme linéaire de deux équations a deux | Imeonnues est un ensemble (S) de deux & rflm*lon, de I3 forme
| s) [ ax -y =g
|

) 2'x +biy = ¢ d'inconnues et a, |y, ¢, a’, b, ¢’ sont des constantes appelées |
coefficients du systéme et vérifignt les conditions (a; b} # (0, D) et (a';

revient a trouver le ou les couples (x »¥) € IR x IR qui satisfont simultanément les deux équations. Ces couples |
|

sont les solutions du systéme. Trois cas de figures peuvent se présenter lors de la resolutmn d’un systeme :
lingalre : ; l

*ily a un couple de solution
=iln'y a pas de solution : S = ¢
. |I yaune! infinité de solution: S = {(x; v )e iR x IR/ ax + by = ¢|

oll (x; y) est e couple

b’) # (0 ; 0). Résoudre le systéme '

2/ Résolution algébrigue
a/ Méthode par substitution (ol par remplacement)

2x-y=3
x+3y=-1

l =2y —3 =2x =3 |' I
| {‘\'+§(2xi3)=—1 [7{— ?(1 +9 | (3”:"' (' i

| <
|

| { y = 2x — 3 { W — | ( e
x+6x—9=~-1 x=8 ‘

y=2x+3 {3’22""3 !!
{ o
7

Exemple : Résoudre dans IR? le systéme suivant : (S) {

Snan={(~ ;2 ))

x =9= =1

imeaen

b/ Méthode par combinaison ol par aldition (ou par élimination)

: He e
Exemple : Résoudre dans IR? le systeme suivant : (S) { e |

1—}-2‘}'.':.
{ Siey =i - (‘“{‘)’1—___3,__4/(3)—[ } {x: 1
x+2y=1 /{(=3)- 242y =1 ’ i =l
{ Ix—-y=-4 {6x—2y= l
P Laelan ‘ ‘ Sixn = {(—1; 1)
=y == TAn ) e ! ‘ |
e gE =1 e

¢/ Méthode de Cramer

Exemple : Résoudre dans IR? le systeme suivant : (S) ja

La méthode Cramer consiste a utiliser les déterminants pour resoudre un systéme. On calcule
le déterminant du systéme 4, le déterminants lié aux différentes inconnues ( 4, 4,..) et on détermine la

valeur des inconnues en calculant le quoti ient du delermman ce Vinconnue par celui du S‘,'Sléﬂ_“_ﬁ‘;
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| 8 =[50 7= (7 - (33) = 2

i%rﬂi 1= (@B3) - (-1)x(-5) =

-5 ~73| & (Z)X(T) = ('3))((-5) =—1

X=

ol

e &
(]
‘ "
I
o

(Ve

l“

2. 5=}

Remarque

Trois cas de figures peuvent se présenter lors de la résolution d'un systéme linéaire

+il y a un couple de solution
« il n'y a pas de solution: S=¢

2/ Résolution graphique

il y a une infinité de solution : S={(x;y ) € IR x IK/ ax + by = ¢}

: soit,

L

Exemple :
Ix—y=-—4
s

Le plan est muni repére orthogonal

(D1) et (Dz) deux droites d'équations respectives:

| Ix—y+d4=0etx+2y=1

Résoudre dans IR? le systeme suivant :

direct (O, 1, J).

ll T | O I =

[l |x o ]2 bl e | (sa7)
“J [y [-2]1 l Y \0|1J4‘l
Remarque

[ Trois cas de figures peuvent se présenter lors de ia résolution graphique linéaire d’un systeme lineaire : soit,
« les droites sont sécantes dans ce cas il y a un couple de soiution

« |es droites sont strictement paralléles dans ce cas il n'y a pas de solution
| = |es droites sont confondues dans ce cas i| yaunein

Il / SYSTEME D'EQUATION DANS IR?

1/ a/ Méthode par substitution

Xy

Exemple : Résoudre dans IR3 | systeme suivant : (S) gix -y
e -F oy

| y=—-1-x-2z
E in—(—lw—x—?.z)-l-Zz:-—tl
4x + (-1 —x—22)+4z=-2

3x+1+4z=-4
3x—1+4+2z=-2

Ey:—l—x—Zz

iy:—l—x-Zz

| ] 3x+4z=-5
\. 3x + 22 = —1

|

th + 2(—— --x)
{

——44\

= '\"—f_."

S=¢

finité de solution :S={{x;y) €1Rx I”/ ax + by = c)

P ==l
oy = ol
= =2
!la__[y:—l—x—af
!‘= | o
% 1 i 9
NS
x=(2)(3)
y=—1-—x—22
Eeanc
Z= = ik
=il

5
|
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=—]1~-1-2z 3
. .54
_.__:(1) I.=—2
x=1 Z
y-—-2 2(=2)
z==2
‘ L Slaxmxr =1{(1;2; —2)}

b/ Méthode par pivot de GAUSS

Exemple : Résoudre dans IR® le systéme suivant : (S) {

Zx._
x+3y+4z=10 /(-2)
S Jy = 2 (=2

y—3z=—6 {21~y32—6/(3)
—bx +4y+iz=—4

6x —3y—9z=-18
{-6x 14y + 2z =—4

2x—y—3z=-6
x+3y+4z=10
3x—2y—z=2

I I
t ] —7y-11z=-26

| | 7y — 49z = — 154
|
|

—2x — 6y — 8z =—20
—6x +4y+2z2=—4

2x—y—-3z=-6
{—2x——6y-—82=—_20

I 2x —y—3z=-6

0-7y-11z=-26

0+y-T7z=-122

; 2x—y—3z=-6
—7y—11z = -26
y—T7z=-22 [(7)

—7y—11z = —26
1 7y — 49z = —154

-—1-2)(--—)1 —3z=-0

0-60z =—180
2x—y—3z=-6
i —-7y—11z = —26
-60z=—180

-.—7)4' =11z = —-26
—60z = — |

2x—y - G e

1_7}; — 11z = —26

Zi=13 | ;

x=1 1 !

y:-—-l \ :
z=3 ‘

SRxIRxIR= {(1;-1;3)}




