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Linearis egyenletrendszerek altalanos alakja
e Altalanos (részletes) alak:
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Lin. egyenletrendszerek altalanos alakja (folyt.)
e TomoOrebb alak:

Ql 'XI+Q2'X2+ +Qn .xn :é

e Jelolések:
/all aln\ (xl\
A= egyutthatédmatrix, X =
D1 D) X,

e Tomor alak:
A-x=b
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Homogén és inhomogén egyenletrendszerek

* Homogén egyenletrendszer:

Az Ax=>b linearis egyenletrendszert homogénnek nevezzuk,
ha b = o.

* Inhomogén egyenletrendszer:

Az A-x = b linearis egyenletrendszert inhomogénnek nevezzik,
ha b # o.

 Megjegyzés:

Az A-x =0 homogén linearis egyenletrendszer mindig
megoldhato, az x = o megoldasvektort trivialis megoldasnak
nevezzuk.
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A megoldhatosag feltétele

Linearis egyenletrendszerek
megoldhatosaganak szukséges és elégseges
feltétele:

Az A-x=b lin. egyenletrendszer megoldhato <

r(4) =r(4.b]),

ahol [4,b] az/egyenletrendszer kibbvitett

matrixa: ay oy, b
[4.6]=] '

N bm)mx(n+1)
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Lin. egyenletrendszer ,,megoldd
xp = d —Dx képhetgdlds képlet”

X5 : kotott ismeretlenek vektora; a bazisba bevont a vektorokhoz
tartozo ismeretlenek lesznek a kotott ismeretlenek;

Xr : szabad ismeretlenek vektora; a bazisba nem bevont a
vektorok lesznek a szabad ismeretlenek;

d: a b vektornak a bazisba bevont g vektorokra vonatkozo
koordinataibol felépulé vektor;

D : a bazisba nem bevont g vektoroknak a bazisban Iévé a
vektorokra vonatkozo koordinataibol felepltlé matrix.
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Megoldasvektorok szama

e Homogeén lin. egyenletrendszer megoldasvekto-
rainak szamara vonatkozo allitasok:

1. Az A4-x=o0 homogén lin. egyenletrendszernek
csak trivialis megoldasa van < r(4) = n, ahol n
az ismeretlenek szama.

2. Az A-x =0 homogeén lin. egyenletrendszernek
van trivialistol kilénb6z6 megoldasa is < 1(A4) <
n, ahol n az ismeretlenek szama.

Megjegyzés: ebben az esetben az egyenletrendszernek végtelen
sok megoldasvektora van.
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Homogén-inhomogén egyenletrendszer-par

e Homogén-inhomogeén egyenletrendszer
megoldas-
halmazai kozotti kapcsolat:
Tekintstik az A-x = 0 és A-x = b homogén-
inhomogeén egyenletrendszer-part. Jelolje

— M,a homogén egyenletrendszer megoldashal-mazat,

— M az inhomogén egyenletrendszer megoldashal-
mazat,

— x,az inhomogén egyenletrendszer egy rogzitett
megoldasvektorat.

Ekkor: M= M +{x,} .
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Linearis egyenletrendszerek:

ﬁomogen ﬁ;l e.r.

Megoldasvektorok Inhomogeén lin. e.r.
Szama Amxn X=0 Amxn x=b
Nincs megoldas H(A) < 1([4.5])
(Aze.r.nem | - v @’_
oldhato meg.)
1 db. megoldasvektor 1(4) = n 1(4) = 1([4,b]) = n
(Az e.r. egyértelmlien B
megoldhatd.) M, = {o} M = {x,}
Végtelen sok r(4d) <n r(4) = ([4,b]) <n

megoldasvektor

M = My+xo;
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