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Chap 25 : Systèmes linéaires 

I. Introduction et vocabulaire 
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Interprétation vectorielle :  de dim  et base ,  de dim  et base 
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II. Ensemble des solutions 
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III. Méthode de résolution : pivot de Gauss 
On réalise un pivot de Gauss pour trouver le rang du système et les solutions éventuelles. 
Pour les solutions, on ne manipule que les lignes (sauf changement d’ordre des colonnes) 
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On utilise la matrice augmentée du système : 

On se ramène à une matrice "triangulaire" par le pivot de Gauss :  avec 
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