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Equations linéaires
I. LamatriceS5x6a6lignes. . . . . . . . . . . . . e F
2. Unsysteme inconsistant a plus d’une solution. . . . . . . . . . .. .. ... ... ... ... F
3. Deux systemes linéaires sont équivalents si ils ont le méme set de solution. . . . . . . ... .. A%
4.  Un exemple de combinaison linéaire des vecteurs V| et v, est le vecteur %vl ........... A%
5. Span{i,V} est toujours visualisé par un plan qui passe par ’origine. . . . . .. ... .. ... F
6.  Toute liste de 5 nombres réels estun vecteurde R>. . . . . . .. ... ... ... ....... \Y
7.  Les constantes cy, 2, ... dans la combinaison linéaire ¢V + 2V, + ... + ¢V, ne peuvent pas
tous €tre 0. . . . . . L e e e F
8.  Span{ii,V} contient la ligne qui passe a travers u et 'origine. . . . . . . .. ... .. .. ... A%
9. Demander si le systéme linéaire correspondent a la matrice augmentée [d| dy d3 b] a une
solution revient 2 demander si b est dans Span{dj,dp,dz}. . . . . . ... A"
10. Un vecteur b est une combinaison linéaire des colonnes d’une matrice A ssi I’équation AX = b
aaumoins une solution. . . . . . ..o L e e e e e \Y
11. L’équation AX = b est consistent si la matrice augmentée [A Z)‘} a un pivot dans chaque ligne. F
12.  Sile colonnes d’une matrice A m x n engendre R”, alors I’équation AX = b est consistante pour
tout bde R™. . . . A%
13.  Si A est une matrice m X n et si I’équation AX = b est inconsistante pour certains b de R™, alors
An’apasunpivotdans chaque ligne. . . . . . . . .. ... ... A"
14. Toute combinaison linéaire de vecteur peut s’écrire sous la forme AX pour une matrice A et un
vecteur b convenables. . . . .. ... \Y
15. Si I’équation AX = b est inconsistante, le vecteur b n’est pas dans la base engendré par les
colonnesde A. . . . . . .o e \"
16. Si la matrice augmentée [A B] a un pivot dans chaque ligne, 1’équation AX = b est inconsistante. F
17.  Une équation homogene est toujours consistante. . . . . . . . . . ... ... ... .. .... v
18. L’équation AX = 0 donne une description explicite de son ensemble solution. . . . . . . . . .. F
19. L’équation homogene AX = 0 a une solution trivial ssi I’équation a au moins une variable libre. ~ F
20. L’ensemble solution de 1’équation AX = b est ’'ensemble de tous les vecteurs de la forme
W = p = Vj,, ol V;, est une solution de I’équation AX = 0 et Ap = b oo \Y
21. Si X est une solution non triviale de AX = 6, alors chaque élément de X estnonnul. . . . . . . . F
22. L’équation X = xpui + x3V, avec xp, x3 libres (i n’est pas un multiple de V) décrit un plan qui
passe par ’origine. . . . . . . . ... e e e e e e \Y
23. L’équation AX = b est homogene si le vecteur Oestune solution. . . . . ... ......... \"
24. Lensemble solution de AX = b s’obtient par translation de ’ensemble solution de Ax=0 . .. V
25. Si ¥ et ¥, de R* et ¥ n’est pas un vecteur multiple de V,, alors {V},} est linéairement
indépendant. . . . . ... e F
26. SiV) ...V4 sont des vecteurs linéairement indépendant de R* alors {V1,V2,V3} est aussi linéai-
rement indépendant. . . . . . . ... Lo e e v
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27.
28.
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31.
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33.
34.
35.
36.

37.

38.
39.

40.

41.
42.

Une transformation linéaire est un type speciale de fonction . . . . . . . .. ... ... .... v
Si A est une matrice 3 x 5 et T est une transformation définie par 7' (X¥) = AX alors le domaine

de TestR® . . . . F
Chaque transformation de matrice est une transformation linéaire . . . . . . . . . ... .. .. v
Pour que les colonnes d’une matrice 7 x 5 soient linéairement indépendants, elle dois contenir

Scolonnes pIvot . . . . . ... e e e v
Les colonnes d’une matrice triangulaire sont toujours linéairement indépendants . . . . . . . . A%
Une transformation linéaire 7 : R” — R est déterminée completement par ses effects sur les

colonnes de lamatricidentité I, . . . . . . . . . . . . .. ... \%
Si A est une matrice 3 x 2 la transformation X — AX ne peut pas étre injective . . . . .. . .. F
Un systeme de n équations linéaires a n variables a au maximum »n solutions . . . . . . . . .. F
Si un systeme d’équations linéaires n’a pas de variable libre, il a une solution unique . . . . . F
Si le systeme AX = ba plus d’une solution, aussi AX = 0 aura plus d’une solution . . . . . .. \%
Si la matrice augmentée [AB] peut étre mise sous forme échelonée, alors 1’équation AX = b est

COMSISTANE . . . . . . o o i it e e e e e e e F
L’équation AX = 0 a une solution triviale ssi elle n’a pas de variable libre . . . . . . ... ... F
Si A est m x n et I’équation AX = b est consistante pour tout b de R™, alors A doit avoir m

colonnes PIVOL . . . . . . . . L e e e e e e e v
Si une matrice A m x n a m colonnes pivot, I’équation AX = b a une solution unique pour tout

bdeR™ .. F
Dans certains cas il est possible que 4 vecteurs engendrent R> . . . . . . ... ... ... .. F
Si {ii,v,Z} sont linéairement indépendants, alors i,v,7 ne sont pasde R? . . . ... ... ... \%

Algebre matricielle

43. Pour que la matrice B soit 'inverse de la matrice A, les deux équations AB =1 et BA =1
doivent €tre Vraies . . . . . . . . .. oL e e e e e e e \Y
44. Chaque matrice élémentaire estinversible . . . . . . ... ... Lo oL v
45. Si A est une matrice inversible n x n, I’équation Ax = b est consistante pour tout bde R" . .. 'V
46. Siles colonnes de A engendrent R”, les colonnes sont linéairement indépendants . . . . . . . v
47. Si A estune matrice n X n 1I’équation Ax = b a au moins une solution pour toutbde R" . ... F
48. Sil’équation Ax = 0 a une solution non-triviale, A a moins de n positions pivot . . . . . . . . A%
49. Si I’équation Ax = b a au moins une solution pour tout b de R”, la solution est unique pour
chaque b . . . . . . e e e v
50. Si il existe un b de R” tel que 1’équation Ax = b est inconsistante, la tronsformation x — Ax
N'eStPaS INJECHIVE . . . . . . o o o o e e e e e e e e e e e e e e e \"
51. SiBC=BD,alorsC =D . . . . . . . . . F
52. SiAC=0alorsA=00uC=0. ... ... . . e F
53. Latransposée d’une matrice élémentaire est une matrice élémentiare . . . . . . . ... .. .. \"
54. Un matrice élémentaire doit €tre carré . . . . . . . . . ... \Y
55. Chaque matrice carrée est un produit de matrices élémentaires . . . . . . .. ... ... ... F
56. SiAB=1I1,Aestinversible . . . . . . . . . ... F
57. SiAB=BAetAestinversible, alors A"'B=BA~Y . . .. ... ... ... . ... ... ... A\
58. SiAestinversibleetr#0alors (rA) ' =rA~1 .. F
Determinants
59. Si A est une matrice 2 x 2 avec detA = 0, alors une colonne est le multiple de 'autre . . . . . A\
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60. SiAestunematrice 3 x3,detSA=5detA . . . . . . . .. ..o F
6l. det(—A)=—detA. . . . . . . F
62. detATA>0 . . . . . . e \Y
63. SiA3=0alorsdetA=0 . . . . . . . ... .. \%

Espaces vectoriels

64. Un vecteur est une fleche dans I’espace a 3 dimensions . . . . . . . ... ... ... ..... v
65. Un sous-espace est aussi un espace vectoriel . . . . . . . . . .. ... L. \"
66. Un seul vecteur est linéairement dependentaluiméme . . . . . . . . ... ... ... .... F
67. Les colonnes d’une matrice inversible n X n forment une base pour R . . . . ... ... ... v
68. Une base est un ensemble linéairement indépendant le plus grand possible . . . . . . . .. .. v
69. Le nombre de colonnes pivot d’une matrice A est égale a la dimesionde ColA . . . . . . . .. v
70. Ladimension de I’espace vectoriel Pgest4 . . . . . . .. . .. .o F
71. Sidim V =net S est un ensemble linéairement indépendant de V, alors S est une basedeV . . F
72.  R? est un sous-espace bidimensionel de R® . . . . . . . ... ... ... ... ... F
73. Le nombre de variables dans I’équation Ax = 0 est égal a la dimensionde KerA . . . . . . .. F
74. LignAestégalaCol AT . . . . . ... \Y%
75. dim (Ker A) + dim (Col A) =nombre de lignesde A . . . . . ... ... ... .. ....... F

Valeurs et vecteurs propres

76. Si Ax = Ax pour quelque vecteur x, alors A est un valeur proprede A . . . . . ... ... ... F
77. Si Ax = Ax pour quelque A, alors x est un vecteur proprede A . . . . . . ... ... A"
78. Si vy et vy sont deux vecteurs propres linéairement indépendants, les valeurs propres corres-
pondats sont diStinCts . . . . . . . ... L. e e e e e e e e F
79. SiA estinversible, alors A est diagonalisable . . . . . . . .. ... ... ... L. F
80. A est diagonalisable ssi A an valeurs propres . . . . . . . . ... F
81. Si A est diagonalisable, alors A a n valeurs propres distincts . . . . . . .. ... .. ... ... F
82. Si A est diagonalistable, alors A estinversible . . . . . .. .. ... oL oL F
83. Si A estinversible et 1 est une valeur propre de A, 1 est aussi valeur proprede A= . . . . . . . v
84. Si A contient une ligne ou une colonne de zeros, 0 est une valeur proprede A . . . . ... .. \"
85. 1l existe des matrices 2 x 2 qui n’ont pas de vecteurs propres dans R? . . . . . . ... ... .. A%
86. Deux vecteurs propres correspondant a le méme valeur propre sont linéairemen dependants . . F
87. Aet AT ontles mémes valeurs propres avec la méme multiplicité . . . . ... ... ... ... \"
88. Si A est diagonalisable, les colonnes de A sont linéairement independants . . . . . . . .. .. F

Orthogonalité et moindres carrés

89. La projection orthogonale de y sur v est la méme que la projection orthogonale de y sur cv (¢ #0) V
90. Une matrice orthogonale estinversible . . . . . . . . . ... ... . oL \Y
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