


II. Résolution de systèmes linéaires

Exemples.

• (S1) :

{

x + y = 5

x +2y = 3
(unique solution), noté matriciellement A

[ x
y

]

= u ;

• (S2) :

{

x + y = 5

2x +2y = 10
(infinité de solutions), noté matriciellement B

[ x
y

]

= v ;

• (S3) :

{

x + y = 5

2x +2y = 0
(pas de solution), noté matriciellement B

[ x
y

]

= w . �

x0=linsolve(A,-u)

x0 =

7.

- 2.

� Avec SCILAB, linsolve(A,b) résout le

système de Ax + b = 0. Pour résoudre Ax = b,

on utilise donc linsolve(A,-b).

x0=linsolve(B,-v)

x0 =

2.5

2.5

[x0,ker]=linsolve(B,-v)

ker =

0.7071068

- 0.7071068

x0 =

2.5

2.5

linsolve(B,-w)

AVERTISSEMENT : Contraintes linéaires en conflit.

ans =

[]

lsq(B,w)

ans =

0.5

0.5

⋄ lsq(B,w) détermine un vecteur
[ x

y

]

tel que

B
[ x

y

]

−w soit « le plus petit possible. »

print np.linalg.solve(A,u)

[ 7. -2.]

� Avec PYTHON, solve(A,b) résout Ax = b

mais la matrice A doit être inversible.

np.linalg.solve(B,v) # Ne marche pas : B non inversible

np.linalg.solve(B,w) # Idem

print np.linalg.lstsq(B,v)[0] # Comme lsq avec Scilab

[ 2.5 2.5]

print np.linalg.lstsq(B,w)[0] # Idem

[ 0.5 0.5]


