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1. Comme d’habitude, je vous renvoie au cours.

2. On peut écrire A =

 2 1 1
1 1 1

2
1 1

2 2

 +

 0 0 2
0 0 1

2
−2 −1

2 0

 (les coefficients fiagonaux de A se re-

trouvent dans la partie symétrique, pour les autres, la matrice symétrique contient la moyenne
de chacun des coeffients et de son symétrique par rappor à la diagonale, et la partie antisymé-
trique l’écart entre cette moyenne et le coefficient).

3. On calcule donc BC =

(
11 7
5 −11

)
et CB =

 −3 6 −9
5 12 4
−9 −18 −9

.

4. On peut écrire D = I3 + N , avec N =

 0 −1 2
0 0 −2
0 0 0

, qui vérifie N2 =

 0 0 2
0 0 0
0 0 0


et N3 = 0. La matrice N est nilpotente, et commute évidemment avec I3, on peut utiliser

la formule du binôme de Newton pour obtenir Dn = (N + I)n =

n∑
k=0

(
n

k

)
NkIn−k. Comme

on a Dk = 0 pour tous les entiers supérieurs ou égaux à 3, Dn = I + nN +
n(n− 1)

2
N2 = 1 −n 2n+ n(n− 1)

0 1 −2n
0 0 1

 =

 1 −n n(n+ 1)
0 1 −2n
0 0 1

.

5. Appliquons bêtement l’algorithme du pivot de Gauss :

1



A =

 2 3 3
0 1 1
2 1 −1

 I =

 1 0 0
0 1 0
0 0 1


L3 ← L3 − L1 2 3 3

0 1 1
0 −2 −4

  1 0 0
0 1 0
−1 0 1


L3 ← L3 + 2L2 2 3 3

0 1 1
0 0 −2

  1 0 0
0 1 0
−1 2 1

 L1 ← 2L1 + 3L3

L2 ← 2L2 + L3

 4 6 0
0 2 0
0 0 −2

  −1 6 3
−1 4 1
−1 2 1

 L1 ← L1 − 3L2

 4 0 0
0 2 0
0 0 −2

  2 −6 0
−1 4 1
−1 2 1

 L1 ← L1/4
L2 ← L2/2
L3 ← −L3/2 1 0 0

0 1 0
0 0 1

  1
2 −3

2 0
−1

2 2 1
2

1
2 −1 −1

2



La matrice E est donc inversible, d’inverse E−1 =

 1
2 −3

2 0
−1

2 2 1
2

1
2 −1 −1

2



2


