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Tema 6. Sistemas de EcuacionesTema 6. Sistemas de Ecuaciones

1. Métodos de resolución 1. Métodos de resolución 
Método de Cramer

En un sistema distinguiremos varias matrices:
● Matriz del sistema: Los coeficientes de las incógnitas.

● Matriz ampliada: Se añaden los términos independientes:  

● Matrices adjuntas a las incógnitas: 

Regla de Cramer:  Si se tiene un sistema con              , la solución del 
sistema es: 

{3 x−5 y=73
4 x+2 y=2

Ā=(3 −5 73
4 2 2)

A=(3 −5
4 2 )

A x=(73 −5
2 2) A y=(3 73

4 2 )
|A|≠0

x=
|Ax|

|A|
; y=

|A y|

|A|
x=

156
26

=6 ; y=
−286

26
=−11
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Método de Gauss

Se hacen “ceros” debajo de la diagonal en la matriz ampliada

{3 x−5 y=73
4 x+2 y=2

Ā=(3 −5 73
4 2 2 )

y=
−286

26
; x=

156
26

(3 −5 73
0 26 −286)-4f

1
 + 3f

2

Se van sacando incógnitas de abajo a arriba

Método de la matriz inversa

{3 x−5 y=73
4 x+2 y=2 (3 −5

4 2 )·( xy)=(73
2 ) → A·X=C → X=A−1·C

A−1
=

1
26 ( 2 5

−4 3)   → X=
1

26 ( 2 5
−4 3)·(73

2 )=
1

26 ( 156
−286)

Forma matricial del 
sistema

x=
156
26

=
78
13

=6 ; y=
−286

26
=

−143
13

=−11
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2. Discusión de sistemas de ecuaciones lineales2. Discusión de sistemas de ecuaciones lineales
En los tres métodos anteriores surgen estas dudas:
● ¿Qué pasa si la matriz del sistema no es cuadrada?
● ¿Qué pasa si la matriz del sistema tiene determinante 0?
Discutir el sistema es decidir qué clase de sistema tenemos antes de empezar a 
resolver, para actuar en consecuencia.
Clasificación de los sistemas de ecuaciones lineales
● Incompatibles: Sin solución
● Compatibles: Con solución

● Determinados: Solución única
● Indeterminados: Infinitas soluciones

Ejemplos

{2 x−5 y=7
4 x+2 y=2 (2 −5 7

4 2 2) → (2 −5 7
0 12 −12) {y=−1

x=1 Sist. Comp. Det.

{2 x−5 y=7
4 x−10 y=2 (2 −5 7

4 −10 2) → (2 −5 7
0 0 −12) {y=∄

x=∄ Sist. Incompatible.

{2 x−5 y=1
4 x−10 y=2 (2 −5 1

4 −10 2) → (2 −5 1
0 0 0) {

y=λ

x=
1+5λ

2

Sist. Comp. Indet.
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Teorema de Rouché

Se tiene un sistema de ecuaciones lineales de m ecuaciones y n incógnitas.

● Si r(A) < r(A): sistema incompatible

● Si r(A) = r(A): sistema compatible

● Si r(A) = r(A) = n: sistema compatible determinado

● Si r(A) = r(A) < n : sistema compatible indeterminado

Resolución de sistemas de ecuaciones lineales

● Se estudian los rangos de las matrices para aplicar el teorema de Rouché 
y ver si el sistema es compatible.

● Nos quedamos con la matriz que nos ha dado el rango del sistema.

● Se eliminan las ecuaciones que no forman parte de esa matriz.

● Se pasan al lado de los términos independientes las incógnitas que no 
forman parte de esa matriz.

● Se resuelve con la regla de Cramer o por el método de Gauss.
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Ejemplos

(
2 3 −1 4
1 2 0 5
0 3 1 1)

Hacemos menores para estudiar r(A) y r(A)

|2 3
1 2|≠0 → r (A)≥2

|
2 3 −1
1 2 0
0 3 1 |=−2≠0 → r (A )=3 → r ( Ā )=3

Sistema compatible determinado

Solución: x=
|
4 3 −1
5 2 0
1 3 1 |

−2
=10 y=

|
2 4 −1
1 5 0
0 1 1 |

−2
=

−5
2

z=
|
2 3 4
1 2 5
0 3 1|

−2
=

17
2

(
1 −2 1 0
1 −1 0 −1
1 −4 3 4 ) |1 −2

1 −1|≠0 → r (A )≥2

|
1 −2 1
1 −1 0
1 −4 3|=0 → r (A )=2
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|
1 −2 0
1 −1 −1
1 −4 4 |=2≠0 → r ( Ā )=3 Sistema incompatible: Sin solución

(
1 −2 1 0
1 −1 0 −1
1 −4 3 2 ) |1 −2

1 −1|≠0 → r (A )≥2

|
1 −2 1
1 −1 0
1 −4 3|=0 → r (A )=2

|
1 −2 0
1 −1 −1
1 −4 2 |=0 → r ( Ā)=2

Sistema compatible indeterminado

Soluciones: Nos quedamos con el menor de orden 2. Se elimina la 3ª ecuación y se 
pasa la z al lado de los términos independientes

{
z=λ
x−2 y=−λ

x− y=−1 x=
|−λ −2
−1 −1|
|1 −2
1 −1|

=
λ−2

1
=λ−2 y=

|1 −λ

1 −1|
|1 −2
1 −1|

=−1+λ z=λ

Ahora hay que estudiar el rango de la ampliada, puede ser 2 o 3
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asd

(
1 1 7
2 −3 4
2 1 0) |1 1

2 −3|≠0 → r (A)=2

|
1 1 7
2 −3 4
2 1 0|≠0 → r ( Ā )=3

Sistema incompatible: Sin solución

3. Sistemas homogéneos3. Sistemas homogéneos

Son sistemas en los que todos los términos independientes son 0.

Aquí siempre se cumple que r(A) = r(A) , puesto que al hacer r(A) lo que se 
añade es una columna de “ceros” que no aumentan el rango que ya tuviéramos 
en A.

Por tanto, estos sistemas siempre son compatibles y una solución 
siempre es (0 , 0 , 0) (¿determinados o indeterminados?)
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Ejemplos

(
1 1 1 0
2 −1 1 0
1 −2 −1 0) |

1 1 1
2 −1 1
1 −2 −1|≠0 → r (A )=r ( Ā )=3

Sistema compatible determinado

Solución: x=0 ; y=0 ; z=0

(
1 1 1 0
2 −1 1 0
1 −2 −1 0)

|
1 −1 −1
1 1 −2
2 −4 −1|=0 → r (A )=r ( Ā )=2

(
1 −1 −1
1 1 −2
2 −4 −1)

|1 −1
1 1 |=2 → r (A )=r ( Ā )≥2

No ponemos la última columna 
puesto que no aporta nada

Sistema compatible indeterminadoSoluciones:

x=
| λ −1
2λ 1 |

2
=

3λ

2
{x− y=λ
x+ y=2λ y=

|1 λ

1 2λ|
2

=λ
2

z=λ

Infinitas soluciones. En particular, una de ellas es (0 , 0 , 0) (haciendo λ = 0)
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Ejercicios

1.

2.

3.

4.
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