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Le systéeme n’est consistant, c’est-a-dire possible, que si k = 2.

En remplacant k& par 2, on obtient :

-1 1 2|2 o Ly 4 Lo @ 0 2|4
0 1 06 = 0o @O 0|6
0O 0 00 0 0 010
Vu qu’il n’y a pas de pivot dans la colonne 3, la variable z est libre.
@ 0 -2]4 r —2a=4
0 @O 0|6 | <— Y =6 onacR
0 0 0160 Z =«

S:{(4+2a;6;a):aER}

Systémes linéaires

1.7 : corrigé



