MATRICE





Addition :


on ne peut additionner 2 matrices qui n’ont pas les mêmes dimensions.
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Multiplication :


les matrices à multiplier doivent respecter les conditions de dimension suivantes : A(x;y)  B(y;x)


( :A.B(B.A et (A+B)2=A2+A.B+B.A+B2
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Calcul du déterminant :


Il n’y a que les matrices carrés A(x;x) qui on un déterminant.


Si il y a une ligne ou une colonne proportionnel à une autre le déterminant est nul


det (A.B)=det A.det B





Méthode pour une matrice (2;2) ou (3;3) :
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Méthode de Laplace :


on place une croix fictive où l’on veut sur l’un des bords et on la déplace soit en ligne soit en colonne.


Dans l’exemple on la placé sur la 1e ligne et 2e colonne et on la déplace vers le bas (le long de la 2e colonne).


Il ne reste plus qu’à calculer des déterminants de matrice de dimensions inférieur à la première.
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	Si la matrice est grande on peut placer 2 croix :
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Méthode de transformation de lignes :


	On a le droit de transformer des lignes sans perturber le déterminant.


Le but est de faire apparaître le plus de 0 dans une colonne pour appliquer Laplace dans cette colonne.


Les transformations sont des sommes de lignes astucieusement choisies affecté d’un coefficient


(L2=L2+3.L1 ; L1=L1-5.L3)





( :la ligne qui subit la transformation ne doit pas être affectée de coefficient.
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A la 3e étape on applique Laplace à la colonne C1 ;vue qu’il y a deux 0 il y a moins de calcul
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Inverse d’une matrice


Si le déterminant est nul la matrice inverse n’existe pas





Méthode de transformation de ligne :


	Par des transformation de lignes on cherche à faire apparaître la matrice identité à gauche.


	Ici on a le droit de mettre un coefficient à la ligne qui sera transformer
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Méthode des cofacteurs :
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L’exposant t représente la matrice transposée c’est à dire la symétrique par rapport à la diagonale a11 a22 a33





Méthode du polynôme minimal :


	Il faut trouver a et b tel que 	A2=a.I+b.A


	ensuite 				a.I=b.A+A2


					a.I.A-1=b.A.A-1+A2.A-1


					A-1=(b.I+A)/a





	si on ne trouve pas a et b il faut continuer avec c	A3=a.I+b.A+c.A2


							A-1=(I+b.A+c.A2)





	et ainsi de suite avec d
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Système linéaire :A.X=Y


Si le déterminant est nul le système est impossible ou indéterminé





Méthode de Cramer :
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Méthode de Gauss (par échelonnage) :


	On cherche à faire apparaître un « triangle » de 0 dans le coin bas gauche par des transformations de lignes.
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	D’ou l’équation -50.x3=-5  (  x3=1/10.


	Ensuite il ne reste plus qu’à remplacer dans les autres équations.
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