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Lineáris egyenletrendszerek általános alakja
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• Általános (részletes) alak:

m egyenlet
n ismeretlen: x1, … ,xn

• Jelölések:
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Lin. egyenletrendszerek általános alakja (folyt.)
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• Tömörebb alak:

• Jelölések:

együtthatómátrix,  

• Tömör alak:  
bxA 
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Homogén és inhomogén egyenletrendszerek

• Homogén egyenletrendszer:
Az  Ax = b lineáris egyenletrendszert homogénnek nevezzük, 

ha b = o.
• Inhomogén egyenletrendszer:

Az  Ax = b lineáris egyenletrendszert inhomogénnek nevezzük, 
ha b  o.

• Megjegyzés:
Az  Ax = o homogén lineáris egyenletrendszer mindig 
megoldható, az x = o megoldásvektort triviális megoldásnak 
nevezzük.
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A megoldhatóság feltétele
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• Lineáris egyenletrendszerek 
megoldhatóságának szükséges és elégséges 
feltétele:

Az Ax = b lin. egyenletrendszer megoldható 
r (A) = r ([A,b]), 

ahol [A,b] az egyenletrendszer kibővített 
mátrixa:



Lin. egyenletrendszer „megoldó 
képlete”xB = d  DxR „megoldó képlet”

• xB : kötött ismeretlenek vektora; a bázisba bevont a vektorokhoz 
tartozó ismeretlenek lesznek a kötött ismeretlenek;

• xR : szabad ismeretlenek vektora; a bázisba nem bevont a
vektorok lesznek a szabad ismeretlenek;

• d : a b vektornak a bázisba bevont a vektorokra vonatkozó 
koordinátáiból felépülő vektor;

• D : a bázisba nem bevont a vektoroknak a bázisban lévő a
vektorokra vonatkozó koordinátáiból felépülő mátrix.
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Megoldásvektorok száma

• Homogén lin. egyenletrendszer megoldásvekto-
rainak számára vonatkozó állítások:

1. Az Ax = o homogén lin. egyenletrendszernek 
csak triviális megoldása van  r(A) = n, ahol n
az ismeretlenek száma.

2. Az Ax = o homogén lin. egyenletrendszernek 
van  triviálistól különböző megoldása is  r(A) <
n, ahol n az ismeretlenek száma.

Megjegyzés: ebben az esetben az egyenletrendszernek végtelen 
sok megoldásvektora van.
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Homogén-inhomogén egyenletrendszer-pár

• Homogén-inhomogén egyenletrendszer 
megoldás-

halmazai közötti kapcsolat:
Tekintsük az Ax = o és Ax = b homogén-
inhomogén egyenletrendszer-párt. Jelölje
– M0 a homogén egyenletrendszer megoldáshal-mazát,
– M az inhomogén egyenletrendszer megoldáshal-

mazát,
– x0 az inhomogén egyenletrendszer egy rögzített 

megoldásvektorát.
Ekkor:   M = M0+{x0} .
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Lineáris egyenletrendszerek: 
összefoglalás

Megoldásvektorok 
száma

Homogén lin. e.r.

Amnx = o
Inhomogén lin. e.r.

Amnx = b

Nincs megoldás
(Az e. r. nem 
oldható meg.)

-------
r(A) < r([A,b])

M = 

1 db. megoldásvektor
(Az e.r. egyértelműen 

megoldható.)

r(A) = n 
M0 = {o}

r(A) = r([A,b]) = n
M = {x0}

Végtelen sok 
megoldásvektor

r(A) < n
M0

r(A) = r([A,b]) < n
M = M0+{x0}
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