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1. Основнi поняття
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Системою лiнiйних алгебраїчних рiвнянь (СЛАР), що мiстять m рiвнянь та n невiдомих, на-
зивають систему вигляду

a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1;
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2;

. . . . . . . . . . . .
am1x1 + am2x2 + . . .+ amnxn = bm,

. (1)

де числа aij , i = 1,m, j = 1, n називають коефiцiєнтами системи, числа bi, i = 1,m –
вiльними членами.
Рiвняння системи (1) називають алгебраїчними тому, що лiва частина кожного з них є мно-
гочленом вiд n змiнних x1, . . . , xn, а лiнiйними тому, що кожен з многочленiв має перший
степiнь.
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Означення 1
Систему (1) називають квадратною, якщо m = n.

Означення 2
Систему (1) називають однорiдною, якщо всi вiльнi члени дорiвнюють нулю, тобто
b1 = b2 = . . . = bm = 0. В протилежному випадку систему називають неоднорiдною.
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Матрицю коефiцiєнтiв системи

A =


a11 a12 . . . a1n
a21 a22 . . . a2n
. . . . . . . . . . . .
am1 am2 . . . amn

 =
(
a⃗1 a⃗2 . . . a⃗n

)
,

називають основною матрицею системи. Також позначимо:

X =
[
x⃗
]
=


x1

x2

. . .
xn

 – стовпець невiдомих; B =
[⃗
b
]
=


b1
b2
. . .
bm

 – стовпець вiльних членiв.

Розширеною матрицею A|B (A) системи називають основну матрицю системи, яку доповнено
стовпцем вiльних членiв

A|B =


a11 a12 . . . a1n b1
a21 a22 . . . a2n b2
. . . . . . . . . . . . . . .
am1 am2 . . . amn bm

 =
(

a⃗1 a⃗2 . . . a⃗n b⃗
)
.
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Форми запису СЛАР
Можна помiтити, що (1), тобто

a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1;
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2;

. . . . . . . . . . . .
am1x1 + am2x2 + . . .+ amnxn = bm,

,

можна розглядати, як матричне рiвняння
a11 a12 . . . a1n
a21 a22 . . . a2n
. . . . . . . . . . . .
am1 am2 . . . amn

 ·


x1

x2

. . .
xn

 =


b1
b2
. . .
bm


або, використовуючи введенi позначення, записати у виглядi

A ·X = B (або A · x⃗ = b⃗), (2)

який називають матричною формою запису.
I.В. Орловський Системи лiнiйних алгебраїчних рiвнянь



Якщо ж СЛАР (1), тобто 
a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1;
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2;

. . . . . . . . . . . .
am1x1 + am2x2 + . . .+ amnxn = bm,

,

переписати у виглядi

x1 ·


a11
a21
· · ·
am1

+ x2 ·


a12
a22
· · ·
am2

+ . . .+ xn ·


a1n
a2n
· · ·
amn

 =


b1
b2
· · ·
bm

 ,

використовуючи представлення основної матрицi системи A через стовпцi, отримаємо ве-
кторну форму запису:

x1a⃗1 + x2a⃗2 + . . .+ xna⃗n = b⃗. (3)
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Розв’язки СЛАР

Означення 3
Розв’язком системи називають n значень невiдомих x1 = c1, x2 = c2, . . . , xn = cn, при
пiдстановцi яких всi рiвняння системи перетворюються у вiрнi рiвностi. Будь який
розв’язок системи можна записати у виглядi вектора-стовпця

C =
[
c⃗
]
=


c1
c2
. . .
cn

 .

Означення 4
Систему рiвнянь називають сумiсною, якщо вона має хоча б один розв’язок, i несумiсною,
якщо вона не має жодного розв’язку.
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Означення 5
Сумiсну систему називають визначеною, якщо вона має єдиний розв’язок, i
невизначеною, якщо вона має бiльше одного розв’язка. В останньому випадку, кожен її
розв’язок називають частинним розв’язком системи. Сукупнiсть всiх частинних
розв’язкiв називають загальним розв’язком системи.

Розв’язати систему — означає з’ясувати сумiсна вона чи нi, i у разi сумiсностi, знайти її
загальний розв’язок.

Означення 6
Двi системи називаються еквiвалентними (рiвносильними), якщо вони мають один i той
самий загальний розв’язок. Iншими словами, системи еквiвалентнi, якщо кожний
розв’язок однiєї з них є розв’язком iншої, i навпаки.
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Елементарнi перетворення СЛАР
Елементарними перетвореннями СЛАР називають:

1 переставляння рiвнянь;
2 множення обох частин одного з рiвнянь на число, вiдмiнне вiд нуля;
3 додавання до одного з рiвнянь iнше рiвняння, помножене на деяке число.

Зауваження
Елементарнi перетворення СЛАР приводять до вiдповiдних елементарних перетворень
рядкiв основної та розширеної матриць системи. I навпаки елементарнi перетворення над
рядками розширеної матрицi системи приводять до вiдповiдних елементарних перетворень
СЛАР.

Зауваження
Еквiвалентнi системи отримуються, зокрема, за допомогою елементарних перетворень
СЛАР.
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2. Критерiй сумiсностi СЛАР
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Нехай дана довiльна система m лiнiйних рiвнянь з n невiдомими (1), тобто
a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1;
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2;

. . . . . . . . . . . .
am1x1 + am2x2 + . . .+ amnxn = bm,

.

Tеорема 1 (Кронекера-Капеллi)
Система лiнiйних алгебраїчних рiвнянь (1) сумiсна тодi i тiльки тодi, коли ранг
розширеної матрицi системи дорiвнює рангу основної матрицi системи:
rang(A) = rang(A|B).

Наслiдок 1

Для сумiсної системи лiнiйних алгебраїчних рiвнянь (1):
1 якщо rangA = rang(A|B) = n, то система є визначеною (має єдиний розв’язок);
2 якщо rangA = rang(A|B) < n, то система є невизначеною (має безлiч розв’язкiв).
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Схема дослiдження СЛАР на сумiснiсть та визначенiсть

Крок 1. Знайти rangA та rang(A|B).

• Якщо rangA ̸= rang(A|B), то система не сумiсна.
• Якщо rangA = rang(A|B), то система сумiсна, переходимо до 2-го

кроку.

Крок 2. • Якщо rangA = n, то система визначена;
• Якщо rangA < n, то система не визначена.
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3. Методи розв’язання
невироджених СЛАР
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Нехай дана система n лiнiйних рiвнянь з n невiдомими (квадратна)
a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1;
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2;

. . . . . . . . . . . .
an1x1 + an2x2 + . . .+ annxn = bn,

або в матричнiй формi AX = B.
Основна матриця такої системи квадратна. Визначник такої матрицi

∆ =

∣∣∣∣∣∣
a11 . . . a1n
. . . . . . . . .
an1 . . . ann

∣∣∣∣∣∣
називають визначником системи. Якщо визначник системи не дорiвнює нулю, то систему
називають невиродженою. В цьому випадку система має єдиний розв’язок.
В цьому пунктi ми будемо розглядати випадок, коли визначник системи ∆ ̸= 0.
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I. Матричний метод
Знайдемо розв’язок даної системи використовуючи матричну форму запису СЛАР (2), тобто
у виглядi

A ·X = B.

Оскiльки ми розглядаємо квадратну невироджену СЛАР (detA ̸= 0), то до основної матрицi
системи A (квадратна), iснує обернена матриця A−1. Помноживши обидвi частини рiвняння
A ·X = B злiва на матрицю A−1, будемо мати

A−1 · (A ·X) = A−1 ·B ⇔
(
A−1 ·A

)
·X = A−1 ·B ⇔ E ·X = A−1 ·B,

звiдки отримуємо розв’язок системи у наступному виглядi

X = A−1 ·B. (4)

Пошук розв’язку системи за формулою (4) називають матричним методом розв’язання си-
стеми.
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Приклад 1

Розв’язати матричним методом СЛАР

 3x1 − 2x2 = −1
x1 − x2 + x3 = 2
2x2 − x3 = 1

Розв’язання. Основна матриця системи та стовпець вiльних членiв мають вигляд

A =

 3 −2 0
1 −1 1
0 2 −1

 , B =

 −1
2
1

 .

Перевiримо, чи є матриця A невиродженою:

∆ =

∣∣∣∣∣∣
3 −2 0
1 −1 1
0 2 −1

∣∣∣∣∣∣ =
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −2 0

1 −1 1

0 2 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ −
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −2 0

1 −1 1

0 2 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ =

= 3 · (−1) · (−1) + (−2) · 1 · 0 + 0 · 1 · 2−
(
0 · (−1) · 0 + (−2) · 1 · (−1) + 3 · 1 · 2

)
=

= 3 + 0 + 0− (0 + 2 + 6) = 3− 8 = −5 ̸= 0.
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Оскiльки ∆ = −5 ̸= 0, то система є невиродженою i має єдиний розв’язок, який
будемо шукати матричним методом, тобто у виглядi X = A−1 ·B.
Для знаходження розв’язку слiд обчислити спочатку обернену матрицю. Знайдемо всi
алгебраїчнi доповнення:

A11 =

∣∣∣∣ −1 1
2 −1

∣∣∣∣ = −1, A21 = −
∣∣∣∣ −2 0

2 −1

∣∣∣∣ = −2, A31 =

∣∣∣∣ −2 0
−1 1

∣∣∣∣ = −2,

A12 = −
∣∣∣∣ 1 1
0 −1

∣∣∣∣ = 1, A22 =

∣∣∣∣ 3 0
0 −1

∣∣∣∣ = −3, A32 = −
∣∣∣∣ 3 0
1 1

∣∣∣∣ = −3,

A13 =

∣∣∣∣ 1 −1
0 2

∣∣∣∣ = 2, A23 = −
∣∣∣∣ 3 −2
0 2

∣∣∣∣ = −6, A33 =

∣∣∣∣ 3 −2
1 −1

∣∣∣∣ = −1.

В результатi будемо мати A−1 = − 1
5 ·

 −1 −2 −2
1 −3 −3
2 −6 −1

 = 1
5 ·

 1 2 2
−1 3 3
−2 6 1


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Знайдемо розв’язок

X = A−1 ·B =
1

5
·

 1 2 2
−1 3 3
−2 6 1

 ·
 −12

1

 =
1

5
·

 5
10
15

 =

 1
2
3


Вiдповiдь: x1 = 1, x2 = 2, x3 = 3.
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II. Формули Крамера
Запишемо формулу (4) у виглядi

x1

x2

. . .
xn

 =
1

∆


A11 A21 . . . An1

A12 A22 . . . An2

. . . . . . . . . . . .
A1n A2n . . . Ann

 ·


b1
b2
. . .
bn

 ,

тобто 

x1 =
A11b1 +A21b2 + . . .+An1bn

∆

x2 =
A12b1 +A22b2 + . . .+An2bn

∆
. . . . . . . . .

xn =
A1nb1 +A2nb2 + . . .+Annbn

∆

.
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Але A11b1 +A21b2 + . . .+An1bn є розкладом визначника

∆1 =

∣∣∣∣∣∣∣∣
b1 a12 . . . a1n
b2 a22 . . . a2n
. . . . . . . . . . . .
bn an2 . . . ann

∣∣∣∣∣∣∣∣
за елементами першого стовпця. Визначник ∆1 отримується з визначника системи шляхом
замiни першого стовпчика коефiцiєнтiв стовпчиком вiльних членiв.
Таким чином, x1 =

∆1

∆
.

Аналогiчно, x2 =
∆2

∆
, . . . , xn =

∆n

∆
, де визначник ∆k отримується з визначника системи

шляхом замiни k-го стовпця стовпцем вiльних членiв.
Формули

xi =
∆i

∆
, i = 1, n

називають формулами Крамера.
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Приклад 2

Розв’язати, за формулами Крамера, СЛАР з прикладу 1, тобто

 3x1 − 2x2 = −1
x1 − x2 + x3 = 2
2x2 − x3 = 1

Розв’язання. Основна матриця системи та стовпець вiльних членiв

A =

 3 −2 0
1 −1 1
0 2 −1

 , B =

 −1
2
1

 .

Визначник системи ∆ = −5 ̸= 0 (див. приклад 1). Знайдемо

∆1 =

∣∣∣∣∣∣
−1 −2 0
2 −1 1
1 2 −1

∣∣∣∣∣∣ =
∣∣∣∣∣∣∣∣∣
−1 −2 0

2 −1 1

1 2 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ −
∣∣∣∣∣∣∣∣∣
−1 −2 0

2 −1 1

1 2 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ =

= (−1) · (−1) · (−1) + (−2) · 1 · 1 + 0 · 2 · 2−
(
0 · (−1) · 1 + (−2) · 2 · (−1) + (−1) · 1 · 2

)
=

= −1− 2 + 0− (0 + 4− 2) = −3− 2 = −5.
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∆2 =

∣∣∣∣∣∣
3 −1 0
1 2 1
0 1 −1

∣∣∣∣∣∣ =
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −1 0

1 2 1

0 1 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ −
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −1 0

1 2 1

0 1 −1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ =

= 3 · 2 · (−1) + (−1) · 1 · 0 + 0 · 1 · 1−
(
0 · 2 · 0 + (−1) · 1 · (−1) + 3 · 1 · 1

)
=

= −6 + 0 + 0− (0 + 1 + 3) = −6− 4 = −10.

∆3 =

∣∣∣∣∣∣
3 −2 −1
1 −1 2
0 2 1

∣∣∣∣∣∣ =
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −2 −1

1 −1 2

0 2 1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ −
∣∣∣∣∣∣∣∣∣

3 −2 −1

1 −1 2

0 2 1

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ =

= 3 · (−1) · 1 + (−2) · 2 · 0 + (−1) · 1 · 2−
(
(−1) · (−1) · 0 + (−2) · 1 · 1 + 3 · 2 · 2

)
=

= −3 + 0− 2− (0− 2 + 12) = −5− 10 = −15.

Використовуючи формули Крамера: x1 =
∆1

∆
, x2 =

∆2

∆
, x3 =

∆3

∆
, отримаємо

Вiдповiдь: x1 = 1, x2 = 2, x3 = 3.
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4. Метод Гаусса розв’язання
довiльних СЛАР
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Метод Гаусса є найбiльш унiверсальним методом розвязання СЛАР. Вiн дозволяє одно-
часно дослiдити довiльну СЛАР на сумiснiсть та визначенiсть, i у разi сумiсностi системи,
знайти її загальний розв’язок. Цей метод полягає у послiдовному виключеннi невiдомих з
рiвнянь системи.
Розглянемо загальну СЛАР, що мiстить m рiвнянь та n невiдомих:

a11x1 + a12x2 + . . .+ a1nxn = b1,
a21x1 + a22x2 + . . .+ a2nxn = b2,

. . . . . . . . .
am1x1 + am2x2 + . . .+ amnxn = bm.
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Прямий хiд метода Гаусса
Випишемо розширену матрицю системи:

A|B =


a11 a12 . . . a1n b1
a21 a22 . . . a2n b2
. . . . . . . . . . . . . . .
am1 am2 . . . amn bm

 .

Вважатимемо, що елемент a11 ̸= 0 (якщо a11 = 0, то першим в системi запишемо рiвняння,
в якому коефiцiєнт при x1 вiдмiнний вiд нуля, i запишемо розширену матрицю отриманої
системи).
Далi обнулимо всi елементи першого стовпця розширеної матрицi, окрiм першого (викори-
стовуючи елементарнi перетворення над рядками матрицi). Для цього:
• до елементiв 2-го рядка додамо вiдповiднi елементи 1-го рядка помноженi на −a21

a11
;

• до елементiв 3-го рядка додамо вiдповiднi елементи 1-го рядка помноженi на −a31

a11
;

Продовжуємо процедуру.
• до елементiв m-го рядка додамо вiдповiднi елементи 1-го рядка, помноженi на − am1

a11
.
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Таким чином, розширена матриця системи A|B еквiвалентна наступнiй

A|B ∼


a11 a12 . . . a1n b1
0 a′22 . . . a′2n b′2
. . . . . . . . . . . . . . .
0 a′m2 . . . a′mn b′m

 ,

де a′ij , та b′i, i = 2,m, j = 2, n – новi коефiцiєнти системи.
Далi переписуємо перший рядок без змiн i повторюємо алгоритм для останнiх (m−1) рядкiв.
Потiм описаний алгоритм застосовуємо до останнiх (m − 2) рядкiв, i т.д. поки не зведемо
матрицю A|B до схiдчастого вигляду.

Зауваження
Якщо в результатi елементарних перетворень у розширеної матрицi утвориться принаймнi
один рядок вигляду: (

0 0 . . . 0 b̂l

)
,

де b̂l ̸= 0. В цьому випадку rangA ̸= rang(A|B) i СЛАР є несумiсною.
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Припустимо, що система сумiсна, i ранг її основної матрицi дорiвнює r, тобто
rangA = rang(A|B) = r ≤ n.

Тодi в результатi елементарних перетворень отримаємо схiдчасту матрицю (Не обмежуючи
загальностi можна вважати, що першi r стовпцiв мiстять крайнi елементи отриманої схiдчастої
матрицi):

A|B ∼


a11 a12 . . . a1r a1,r+1 . . . a1n b1
0 ã22 . . . ã2r ã2,r+1 . . . ã2n b̃2
. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

0 0 . . . ãrr ãr,r+1 . . . ãrn b̃r

 , (5)

де ãij , та b̃i, i = 1, r, j = 1, n — новi коефiцiєнти системи.
Зауважимо, що оскiльки rangA = rang(A|B) = r, то, за наших припущень, першi r рядкiв
та r стовпцiв розширеної матрицi утворюють базисний мiнор.

Зауваження
Головним критерiєм вибору базисного мiнору отриманої схiдчастої матрицi в методi Гаусса
є те, що вiн обов’язково має бути вiд верхньої трикутної матрицi. Тому, в загальному
випадку, доцiльно у якостi стовпцiв такого мiнору обирати тi, що мiстять крайнi елементи
кожного ненульового рядка.
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Невiдомi, коефiцiєнти яких входять до базисного мiнору, називаються головними або бази-
сними (їх r штук), а iншi (n− r) невiдомих називаються вiльними.

Запишемо перетворену систему:
a11x1 + a12x2 + . . .+ a1rxr + a1,r+1xr+1 + . . .+ a1nxn = b1,

ã22x2 + . . .+ ã2rxr + ã2,r+1xr+1 + . . .+ ã2nxn = b̃2,
. . . . . . . . .

ãrrxr + ãr,r+1xr+1 + . . .+ ãrnxn = b̃r.
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Зворотнiй хiд метода Гаусса
Полягає у послiдовному вiдшуканнi всiх невiдомих системи, пiдiймаючись вiд останнього
рiвняння системи до першого. А саме, залишаємо головнi невiдомi (x1, x2, . . . , xr) системи
у лiвих частинах рiвнянь, а вiльнi невiдомi (xr+1, xr+2, . . . , xn) переносимо у правi частини
рiвнянь системи:

a11x1 + a12x2 + . . .+ a1rxr = b1 − a1,r+1xr+1 − . . .− a1nxn,

ã22x2 + . . .+ ã2rxr = b̃2 − ã2,r+1xr+1 − . . .− ã2nxn

. . . . . . . . .

ãrrxr = b̃r − ãr,r+1xr+1 − . . .− ãrnxn.

Далi, з останнього рiвняння виражаємо значення xr через вiльнi невiдомi (xr+1, xr+2, . . . , xn).
Пiдставляємо у передостаннє рiвняння i знаходимо з нього значення xr−1 через вiльнi не-
вiдомi. Продовжуючи цей алгоритм знаходимо всi невiдомi системи xr, xr−1, . . . , x2, x1.
Задаючи вiльним невiдомим довiльнi значення, отримаємо незлiченну множину розв’язкiв
системи.
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Зауваження
Зазначимо особливостi застосування методу Гаусса до невироджених квадратних СЛАР:

1 Прямий хiд методу Гаусса виконується так само, але схiдчаста матриця (5) буде мати
вигляд

A|B ∼


a11 a12 . . . a1n b1
0 ã22 . . . ã2n b̃2
. . . . . . . . . . . . . . .

0 0 . . . ãnn b̃n

 ,

тобто основна матриця отриманої, еквiвалентної системи, є верхньою трикутною.
2 Для невироджених квадратних СЛАР всi змiннi будуть базисними (вiльних змiнних

немає), а тому, при отриманнi в кiнцi прямого ходу метода Гаусса основної матрицi, у
виглядi верхньої трикутної матрицi, можна одразу переходити до зворотнього ходу.
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Приклад 3

Розв’язати методом Гаусса СЛАР з прикладу 1, тобто

 3x1 − 2x2 = −1
x1 − x2 + x3 = 2
2x2 − x3 = 1

Розв’язання. Прямий хiд. Запишемо розширену матрицю даної системи та зведемо її до
трикутного вигляду

A|B =

 3 −2 0 −1
1 −1 1 2
0 2 −1 1

 ∼

 1 −1 1 2
3 −2 0 −1
0 2 −1 1

 ← IIр.− 3 · Iр. ∼

∼

 1 −1 1 2
0 1 −3 −7
0 2 −1 1


← IIIр.− 2 · IIр.

∼

 1 −1 1 2
0 1 −3 −7
0 0 5 15


Оскiльки, в еквiвалентнiй системi (в кiнцi прямого ходу), основна матриця є верхньою
трикутною, то дана система є невиродженою, а значить сумiсною i визначеною (має єдиний
розв’язок), тому переходимо до зворотного ходу.
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Зворотнiй хiд. Виконаємо зворотнiй хiд: x1 − x2 + x3 = 2
x2 − 3x3 = −7
5x3 = 15

⇔

 x1 − x2 + x3 = 2
x2 − 3 · 3 = −7
x3 = 3

⇔

 x1 − 2 + 3 = 2
x2 = 2
x3 = 3

⇔

 x1 = 1
x2 = 2
x3 = 3

.

Вiдповiдь: x1 = 1, x2 = 2, x3 = 3.
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Приклад 4
Розв’язати систему методом Гаусса:

x1 − x2 − 5x3 = 2;
2x1 − x2 + 3x3 − 5x4 = 1;
3x1 − 2x2 − 2x3 − 5x4 = 3;
7x1 − 5x2 − 9x3 − 10x4 = 8.

Розв’язання. Прямий хiд. Зведемо розширену матрицю до схiдчастого вигляду:
1 −1 −5 0 2
2 −1 3 −5 1
3 −2 −2 −5 3
7 −5 −9 −10 8

← IIр.− 2 · Iр.
← IIIр.− 3 · Iр.
← IV р.− 7 · Iр.

∼


1 −1 −5 0 2
0 1 13 −5 −3
0 1 13 −5 −3
0 2 26 −10 −6

← IIIр.− IIр.
← IV р.− 2 · IIр.

∼

∼


1 −1 −5 0 2
0 1 13 −5 −3
0 0 0 0 0
0 0 0 0 0

 ∼ (
1 −1 −5 0 2
0 1 13 −5 −3

)
.

Дослiдимо на сумiснiсть: rangA = rang(A|B) = 2 < 4. Отже система сумiсна й
невизначена.
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Оберемо базисний мiнор (враховуючи зауваження):
∣∣∣∣ 1 −1
0 1

∣∣∣∣ = 1 ̸= 0. Вiн має три-

кутний вигляд. Тодi базисними змiнними будуть x1, x2, а iншi змiннi x3, x4 – вiльними.
Покладемо x3 = s, x4 = t.
Зворотнiй хiд. Запишемо систему, яка вiдповiдає отриманiй схiдчастiй матрицi{

x1 − x2 − 5s = 2;
x2 + 13s− 5t = −3; ⇔

{
x1 = 2 + x2 + 5s;
x2 = −3− 13s+ 5t;

⇔
{

x1 = 2 + (−3− 13s+ 5t) + 5s;
x2 = −3− 13s+ 5t;

⇔
{

x1 = −1− 8s+ 5t;
x2 = −3− 13s+ 5t.

Отримаємо загальний розв’язок системи:
x1 = −1− 8s+ 5t; x2 = −3− 13s+ 5t; x3 = s; x4 = t, s, t ∈ R.

Зауважимо, що частинi розв’язки системи можна отримати, якщо надати вiльним змiн-
ним конкретних значень. Наприклад, якщо покласти s = t = 0, тодi отримаємо частин-
ний розв’язок системи x1 = −1, x2 = −3, x3 = 0, x4 = 0.
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Вiдповiдь. Представимо рiзнi форми запису вiдповiдi:
x1 = −1− 8s+ 5t;
x2 = −3− 13s+ 5t;
x3 = s;
x4 = t,

s, t ∈ R ⇔

⇔


x1

x2

x3

x4

 =


−1− 8s+ 5t
−3− 13s+ 5t

s
t

 s, t ∈ R ⇔

⇔


x1

x2

x3

x4

 =


−1
−3
0
0

+ s


−8
−13
1
0

+ t


5
5
0
1

 , s, t ∈ R.
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