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Modélisation : Algebre linéaire

Mathématique appliquée a la Gestion

RAKOTOARISOA Anjara Lalaina Jocelyn

Soit le systeme d’équations suivant :

x+3y+3z=2
x+4y+3y =2
x+3y+4z=>2

(x;y ;z) :vecteur desinconnues

1- Ecrire le systeme sous forme matricielle.
2- Déterminer la matrice Mrelative au systeme d’équations.
3- Calculerle déterminantde M et déterminer M-'si M est inversible.
4- Résoudre le systeme d’équations :
a. Enutilisant M
b. Parlaméthode de Cramer

Correction

1- Ecriture dusystéme d’équations sous forme matricielle :

x+4y+3y=2

{x+3y+32=2
x+3y+4z=2

1x+4y+3y =2

{1x+3y+3z=2
Ix+3y+4z=2

Ce quinous donne l'écriture matricielle :
1 3 3 x 2
1 4 3 (y 2
1 3 4/ \z 2

\_'_J
Les coefficients
des équations Vecteur des

constantes

Vecteur des
inconnues



2- Matrice Mrelative au systeme d’équations :

C'est la matrice correspondante aux coefficients des équations

1 3 3
M=(1 4 3
1 3 4

3- Calculdu déterminant de la matrice M - Inversibilité et inverse de M :

1 3 3
dettM) =1 4 3
1 3 4

1+ 3~ 3t

1= 4+ 3-

1+ 37 4%

-En choisissant la premiére ligne comme pivot, ona :
_ 414 31 _4|1 3 1 4
““M)_lb 4| ﬂ1 A+3h 3
dettM) =1[(4x4) - (3x3)]-3[(1x4)-BxD]+3[(1x3)—-(1x4)]=1
Det(M)=1

Det(M) est différent de 0, alors, M est inversible.

-Déterminationde l'inverse M-
On présente M sous forme de « Gauss »

1 3 3
(143

1 3 4

1 0 0
0 1 0
0 0 1

Pour obtenir linverse, on cherche a transformer le c6té gauche en une matrice unitaire en
faisant des opérations sur les lignes. L'objectif est donc d’avoir une forme comme suit :

1 0 Oola b ¢
<0 1 ofld e f)
0 0 1lg h i

Oulinverse de M sera la matrice

a b c¢
M1 = (d e f)
g h i

Reprenons notre forme de « Gauss » et faisons les opérations sur les lignes

1 3 3|11 0 O
1 4 310 1 0

1 3 410 0 1




L2 :L2-L1etL3=L3-L1

1 3 311 0 O
(0 1 0]-1 1 O)
0 0 1l1-1 o0 1
L1=L1-3L2
1 0 3L -3 0
(0 1 0/-1 1 0)
0O 0 1-1 o0 1
L1=L1-3L3
1 0 117 -3 -3
(O 1 0]-1 1 0 )
0 0 1l-1 o0 1
Ainsi

7 -3 -3
Ml=-1 1 o
-1 0 1

4- Résolution du systéeme d’inéquations :
a. Enutilisant M~

R l)-Ga o

2
2

2

)=

(

La solution estdonc S=(x;y ; z)=(2 ;0 ;0)

b. Parlaméthode de Cramer

On sait que det(M)=1

det(M,) = |2

2

N
w A W W b W
w

_det(M,) 2
T det) "1

12 3
My=<123)
12 4

2
0

0

)



B det(M,) 0

- —-_=0
Y= detM) ~ 1
13 2
M,=[1 4 2
13 2
13 2
detM)=|1 4 2|=
13 2
_det(M) _0 _

27 Get(m) 1

S=(x;y;z)=(2;0;0)



