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— Si k = —3, la derniere équation devient 0 = 5 : le systeme est impossible.

— Si k = 2, la derniere équation devient 0 = 0 : le systéme possede une infinité

de solutions, car z est variable libre.

— Sik# —3 et k# 2, alors il y a trois pivots et il y a une solution unique.
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