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Définition 

Méthode de Gauss-Jordan 

La méthode de Gauss-Jordan consiste à transformer la matrice augmentée 
associée à un système d’équations linéaires en une matrice augmentée 
échelonnée réduite. 
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Proposition 

 

 

 

Solutions d’un système d’équations linéaires 
 Un système d’équations linéaires peut avoir : 

1. une solution unique; 

2. une infinité de solutions; 

3. aucune solution. 
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Exemple 2 

Résoudre le système suivant: 
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Le système (1) a une infinité de solutions 𝑥1, 𝑥2, 𝑥3 = 3 − 𝑠, 𝑠, 𝑠 , pour 𝑠 un 
réel. 
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Définition 

Variables de base et variables libres  

Les variables de base (principales) sont les inconnues aux positions des pivots 
dans la matrice échelonnée réduite. Les autres variables sont les variables 
libres.  
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Exemple 3 

Résoudre le système suivant: 
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Exemple 3 
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Le système (1) a une infinité de solutions 𝑥1, 𝑥2, 𝑥3 = 4 + 3𝑠,−5 − 5𝑠, 𝑠 , 
pour 𝑠 un réel. 
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