SISTEMA DE ECUACIONES LINEALES

Antes de resolver este practico, revise [os siguientes puntos:

- Sistemas de ecuaciones lineales. Forma matricial.

- Matriz ampliada. Sistemas equivalentes.

- Método de Gauss-Jordan.

- Teorema de Rouche-Frobenius.

- Método de lainversa pararesolver sistemas de ecuaciones lineales.

1) En cada una de |os siguientes sistemas de ecuaciones lineales plantee la forma matricial.

a) { x-3y=0
2x-1=5y

b) |-2z+4w =-2
3z-6w =3

C){d X-z=y
y+Z:-X
x-y-z=1

2) Resolver por Gauss-Jordan realizando €l correspondiente analisis de rango.

aK 2x+4y-2z=0 b){x—yzl C) < x+y=2
X +z=0 X=-y-1 2x-y=1
X+2y=-2 X-2y=2

df 2x+3y=-1 g(x-y-z=-2 fi(t-2w=u
X-y =2 y-3=X 2t+w -u=0
3x+3y=0 3t-w-2u=1
X+2y=-3
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3) Las siguientes son matrices ampliadas de sistemas de ecuaciones, luego de efectuar operaciones
elementales por filas, establezca en cada caso € tipo de sistema del que setratay encuentre la

solucion.
8 (10 2 b(10 0 9(io 3
01 3 010 01 2
000 00: 1
d 11 2 9101 2 iz 3
00 3 010 3 000
OO%O/ 000:0 000
@ (10i2) hn1002)i)f123
010 010i1 001
00:0 001i0 000
000 0004
4) Resolver por el Método de lainversalos siguientes sistemas
2x -y=0 2w + 2y=2
X+3y+2z=5 -w+y=-3
X-y +4z=-5
5) ¢(Cual debe ser el valor de "c" para que el siguiente sistema sea compatible indeterminado?
X-y=cC
X=-y-1
6) (Cual debe ser €l valor de"c" para que el siguiente sistema sea incompatible?
2x-2y=c
_X:-y-]_

7) Dado un sistema de ecuaciones lineales con n incognitas, AX=B , tal que
r(A) =r(A|B) , entonces €l sistemaes:

a) compatible determinado o compatible indeterminado.
b) no se puede contestar por falta de datos.

¢) compatible determinado.

d) compatible indeterminado.

€) incompatible.

8) Sea
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la matriz ampliada reducida de un sistema de ecuaciones lineales, se puede afirmar que el sistema:

a) Es compatible determinado con anica solucion latrivial.

b) Es compatible determinado con unica solucion (2, -3, 0)

¢) Es compatible indeterminado con solucion (0, 0, z) , paratodo z real.

d) Es compatible indeterminado con solucion (2, -3, z) , paratodo z real.
€) Es compatible indeterminado con solucion (2z, -3z, z) , paratodo z real.

9) Sea

[oNeoNe]
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la matriz reducida ampliada de un sistema de ecuaciones lineal es, se puede afirmar que el sistema:

a) tiene por tnica solucion latrivial.

b) tiene infinitas soluciones.

) esincompatible.

d) su solucion se puede expresar como x=3,y=0, z=0
€) su solucion se puede expresar como X=3 , y=0
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la matriz reducida ampliada de un sistema de ecuaciones lineales, compatible indeterminado,
entonces lasolucion (X, y ,z) , se puede expresar como:

10) Sea

a)(-3z,5z,0) b)(-32,5z, 2
©(0,0,2 d@3z-5z,0 e)((3z-5z,2
11) Sea

100:-1
010 2
001i0
OOO§ 0

la matriz reducida ampliada de un sistema de ecuaciones lineales, se puede afirmar que €l sistema:

a) tiene por tnica solucion latrivial.

b) tiene infinitas soluciones.

¢) esincompatible.

d) su solucién se puede expresar como x=-1,y=2,z=0
€) su solucion se puede expresar como x=-1,y=2,z=1

12) Dado un sistema de ecuaciones lineales con n incognitas, Ax=B , tal que
r(A) =r(A|B) > n, entonces el sistemaes:

a) compatible determinado.
b) compatible indeterminado.



C) incompatible.
d) compatible determinado o compatible indeterminado.
€) esimposible que se de esta situacion.

13) Sea A lamatriz de coeficientes de un sistema de ecuaciones lineales del tipo A x =B, si la
matriz reducida de A eslaidentidad, cua de las siguientes afirmaciones es falsa;

a) El sistematiene solucién unica.

b) El determinante de A es nulo.

c) El rango de A esigua al namero de columnas de A.

d) El rango de A esigua a naimero defilasde A.

€) El sistema se puede resolver por el método de lainversa.

14) El Teorema de Rouche-Frobenius afirma que:

a) Si dos matrices son equivalentes entonces tienen e mismo rango.

b) Si dos matrices son equivalentes entonces tienen el mismo determinante.

¢) Si el rango de lamatriz ampliada es igual a rango de la matriz de coeficientes de un sistemade
ecuaciones lineales entonces el sistema es compatible.

d) Si un sistema tiene solucion entonces el sistema es compatible.

€) Si el determinante de la matriz de coeficientes es distinto de cero entonces €l sistema es
compatible.

15) Cual debe ser el valor de" k " para que el siguiente sistema sea incompatible ?
X-y+k=0
4x-4y=1

a0

b) 1/4

c)-14

d) cualquier nimero real distinto de 1/4
€) cualquier nimero real distinto de -1/4

16) Considerando el sistema expresado en formamatricial A x = B conrango de A igual al rango
de lamatriz ampliada, entonces:

a) el sistema es compatible determinado.

b) el sistema es compatible indeterminado.
¢) e sistema es incompatible indeterminado.
d) el sistemaesincompatible.

€) el sistema es compatible.

17) En un sistema homogéneo con unica solucion:

a) El rango de la matriz de coeficientes es menor que el nimero de incognitas
b) El rango de lamatriz de coeficientes esigual a nimero de incognitas

¢) El rango de la matriz de coeficientes es mayor que el nuimero de incognitas
d) El rango de lamatriz de coeficientes es menor que € rango de laampliada
e) El rango de la matriz de coeficientes es mayor que el rango de laampliada



18) Si un sistema de m ecuaciones lineales con p incognitas (expresado en forma matricial A X =
B) es compatible indeterminado entonces:

a r(A)>r(AlB)=m d) r(A)=r(AlB)<p
b) r(A)=r(AlB)<m e r(A) <r(AlB)=p
¢ r(A)=r(AlB)=m

19),,Cuando un sistema se denomina homogéneo?

20) Considere un sistema de ecuaciones linedlesdelaforma AX =B, suponiendo que existe la
matriz inversade A, entonces como obtiene € vector X?

21) Un sistema homogéneo

a) tienea menosunasolucion no trivial;
b) tienea menoslasolucion trivial.

C) es siempreincompatible;

d) no puede ser compatible;

€) no puede ser indeterminado;

Respuestas:

a) Sistema compatible determinado X=(3,1)
b) Sistema compatible indeterminado X=(1+2y,y) ,y e R
¢) Sistema incompatible (no admite solucion)

2)

a) Sistema compatible indeterminado X=(-z,z,z) ,z € R

b) Sistema compatible indeterminado X=(1+y,y) ,ye R

¢) Sistema incompatible

d) Sistema compatible determinado X=(1,-1)

e) Sistema compatible indeterminado X=(-3+y,y,-1) ,y € R
f) Sistema incompatible

3)

a) Sistema compatible determinado X=(2,3)

b) Sistema compatible determinado X=(0,0)

¢) Sistema incompatible (no admite solucion)

d) Sistema incompatible

e) Sistema compatible indeterminado X=(2-z, 3,z) ,ze R
f) Sistema compatible indeterminado X=(3-2y,y) ,y€R
g) Sistema compatible determinado X=(2,0)

h) Sistema incompatible

i) Sistema incompatible

4) b)
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Vector solucion
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19) Cuando el vector de términos independientes es el nulo.
20) X se obtiene a través del producto A.B
21) b)



