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THEME 3 : SYSTEMES LINEAIRES

Pivot de Gauss

SYSTEME DE 71 EQUATIONS A p INCONNUES

ajnx1taixp -t ad,pXp = b (Ly)

ap1x; +a2,2x2+---+a2,pxp = bz (Lz)
(S):

An1 X1+ Ap2Xo+ -+ anpXp=by (Ly)
 Leslignes du systéme sont les équations linéaires (L1, Ly, ...,Ly)
 Lesinconnues sont les nombres x1, x2,..., Xp
* Les coefficients du systeme sont les nombres a; ; .

e Les seconds membres sont les nombres by, b, ..., b;,.

» Résoudre le systeme (S) c’est trouver tous les p—uplets(xy, X, ..., X) vérifiant les n équa-
tions.

e Lesysteme (S) est dit compatible lorsqu’il a au moins un p—uplet solution, etincompatible
lorsqu’il n’a aucune solution.

%Opérations élémentaires sur les lignes

Les opérations élémentaires sur les lignes Ly, Lp,...,L, du systeme (S).

L —alL; .Li<—Li+ﬁL]‘ PeR
.Li?ﬂo(Li-l-ﬁLj .Li<—>Lj

3@'— Méthode du pivot de Gauss

Effectuons des opérations élémentaires sur les lignes du systéme (S) jusqu’a obtenir un
systeme équivalent simple, dont la solution se détermine facilement.

Etape 1 : On suppose a1 # 0 par exemple (quitte a permuter les équations ou les incon-
nues).

On supprime la variable x; , en effectuant les opérations élémentaires :
Li—ai1Li—a;1L; pour 2<i<n

On obtient alors un nouveau systeme :

A1 X1+ ArpXp+eereeeeeeee +aypxpy = by

!/ !/ / !/
a2,2x2+a2’3x3+---+a2ypxp =D, Lo — aMLg—az,lLl

/ / / /
(S/) °1 Az X2+ az3X3+---+ ag,pxp = bg L3 —aj1L3—as1L;

!/
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Ftape 2 : On applique a ces (n — 1) lignes la méme méthode que précédemment pour «
éliminer » x, des (n —2) dernieres lignes.

apnXxy+apx;+aizxs +---tdipXp :bl
!/ !/ !/ /
" " —_ 1! ! !

i 1 _ 1.7 !/ !/

En itérant le procédé, on finit par obtenir un systéme triangulaire du type :

a11X1 Qp2Xxz - o1, pXp =P1 Ly
0 2,2 X2 2,pXp = [_))2 L,

S):
0 0 QprXp-r QrpXp=Pr L,

ouq;;eK*pourl<is<r.

Ftape 3 : On résout ce systéme simple .

EXEMPLE
x-3y+2z =3
Résoudre le systeme (S1):{ —2x+3y—-z =0
Sx+4y-z =-7
EXEMPLE

Résoudre les systemes suivants par la méthode du pivot .

X+2y+3z+4t =11 x+y+z+t =1

(S») - 2x+3y+4z+t =12 (Sa) - xX+2y—-z+3t =4

2\ 3x+4y+z+2t =13 ) x—y+2z-2t =2

4x+y+2z+3t =14 x+3y—-3z+5 =7
EXEMPLE

Résoudre les systemes suivants

xX+3y+5z-2t—-7u =3
) 3x+y+z-2t—u =1 R .
(84) : 4 2x—y-3z+7i+5u =2 (A un parametre réel)
3x-2y—-5z+7t+8u =A
mx+y+z+t =1
) x+my+z+t =-2 N 3
(S5) : 4 X+y+mzit =0 (m un parametre réel)
X+y+z+mt =3
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