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 SOLUCIÓN

Una solución de la ecuación (1) es una n-upla (s1; s2; s3;…; sn) 

de números reales que al ser reemplazadas en cada una de

las variables x1; x2; x3;…; xn respectivamente,  satisfacen la 

ecuación. El conjunto de todas las soluciones de la ecuación (1)

Recibe el nombre de conjunto solución.



 SEL 2x2



• Si las rectas se cortan en un punto, el sistema tiene solución única.

• Si las rectas son paralelas coincidentes, todos sus puntos coinciden, 

el sistema tiene infinitas soluciones.

• Si las rectas son paralelas disjuntas, no tiene puntos en común, 

el sistema no tiene solución.



SISTEMA DE ECUACIONES LINEALES





𝐴 . 𝑋 = 𝐵

Representación Matricial









CLASIFICACIÓN DE SISTEMAS

• Un sistema de ecuaciones lineales es consistente o compatible 

si tiene solución.

•   Un sistema de ecuaciones lineales es compatible  determinado 

si tiene una única solución.

•   Un sistema de ecuaciones lineales es compatible 

indeterminado si tiene infinitas soluciones.

•   Un sistema es inconsistente o incompatible si no tiene solución



Sistema compatible 

determinado

Sistema compatible 

indeterminado
Sistema incompatible 

o inconsistente

SEL 2x2 en IR²:



SEL 3x3 en IR³:

Sistema compatible 

determinado

Sistema compatible 

indeterminado

Sistema incompatible o inconsistente



 Supongamos que y son dos sistemas de 

 ecuaciones y variables. Diremos que son sistemas equivalentes si

 y son equivalentes por filas.

 Teorema 14: 

 Si dos sistemas de ecuaciones son equivalentes, entonces tienen el

 mismo conjunto solució



TEOREMA DE ROUCHE-FROBENIUS O KRONECKER

 Sea  𝐴. 𝑋 = 𝐵 un sistema de ecuaciones lineales de m ecuaciones 
con n incógnitas y sea   𝐴 𝐵 = 𝐴′ la matriz aumentada o ampliada 
del sistema con los términos independientes de orden mx(n+1). 
Entonces:

 Si 𝜌 𝐴 = 𝜌 𝐴′ = 𝑛 , el SEL es compatible determinado, tiene 
solución única.

 Si 𝜌 𝐴 = 𝜌 𝐴′ < 𝑛 , el SEL es compatible indeterminado, tiene 
infinitas soluciones. El grado de libertad del SEL es 𝑔 = 𝑛 − 𝜌 𝐴 .

 Si 𝜌 𝐴 ≠ 𝜌 𝐴′ , el SEL es incompatible o inconsistente, no tiene 
solución.



Método de eliminación de Gauss 

Este método consiste en llevar la matriz ampliada del sistema a su forma 

escalonada para luego despejar una incógnita de la última ecuación y luego 

Se usa la sustitución hacia atrás.

 

𝑥 + 2𝑦 + 3𝑧 = 9
4𝑥 + 5𝑦 + 6𝑧 = 24
3𝑥 + 𝑦 − 2𝑧 = 4

S = {(4;-2;3)}



Método de Gauss-Jordan

Este método consiste en llevar la matriz ampliada del sistema a su forma 

escalonada REDUCIDA para luego ir despejando cada una de las incógnitas.

 

𝑥 + 𝑦 = 4
2𝑥 − 3𝑦 = 7
3𝑥 − 2𝑦 = 10

 
𝑥 + 2𝑦 − 𝑧 = 4
3𝑥 + 4𝑦 − 2𝑧 = 7



SISTEMAS CUADRADOS

 Son aquellos que tienen igual cantidad de ecuaciones que de 

incógnitas.

MÉTODO MATRICIAL INVERSO

Si A es una matriz de orden nxn, inversible o no singular, entonces

el sistema lineal  AX = B, es compatible determinado y su solución es

X = 𝐴−1. 𝐵.

 

2𝑥 + 4𝑦 + 3𝑧 = 1
𝑦 − 𝑧 = −3

3𝑥 + 5𝑦 + 7𝑧 = 6
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