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В роботi одержано умови розв’язуваностi систем нелiнiйних (полiномiальних) рiвнянь. По-
казано, що одержанi умови еквiвалентнi умовам iснування iнтерполяцiйного полiнома мiнi-
мальної норми першого степеня в евклiдовому просторi.
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умови розв’язуваностi.

The solution of many applied problems is to find a solution of nonlinear equations systems in finite-
dimensional Euclidean spaces. The problem of finding the solution of a nonlinear system is divided into
two problems: 1. The existence of a solution of a nonlinear equations system; in the case of nonunique
of the solution, it is necessary to find the number of these solutions and their surroundings. 2. Finding
the solution of a system of nonlinear equations with a given accuracy. Many publications are devoted
to solving problem 2, namely the construction of iterative methods, their convergence and estimates of
the solution accuracy. In contrast to problem 2, for problem 1 there is no general algorithm for solving
this task, there are no constructive conditions for the existence of a solution of a nonlinear equations
system in Euclidean spaces.

In this article, in finite-dimensional Euclidean spaces, the constructive conditions for the existence
of a solution of nonlinear systems of polynomial form are found. The connection of these conditions with
the linear polynomial interpolant of the minimum norm, generated by a scalar product with Gaussian
measure and the conditions of its existence, is given.

Key Words: Interpolation polynomial, system of nonlinear equations, Euclidean space, solvability
conditions.

Статтю представив проф. Анiсiмов А.В.

1 Вступ

Розв’язання багатьох прикладних задач зводи-
ться до пошуку розв’язку систем нелiнiйних
рiвнянь в скiнченновимiрних евклiдових про-
сторах. Такi задачi виникають у випадку пошу-
ку екстремума функцiї багатьох змiнних, при
застосуваннi неявних методiв iнтегрування зви-
чайних диференцiйних рiвнянь та iн. Як вiдомо
задача знаходження розв’язку нелiнiйної систе-
ми розпадається на двi задачi:

1. Питання про iснування та єдинiсть
розв’язку системи нелiнiйних рiвнянь; у випад-
ку неєдиностi розв’язку потрiбно знайти кiль-
кiсть цих розв’язкiв та їх окiл.

2. Знаходення розв’язку системи нелiнiй-
них рiвнянь iз заданою точнiстю.

Багато публiкацiй присвячено розв’язанню

задачi 2 [1]–[3], а саме побудовi iтерацiйних ме-
тодiв, питанням їх збiжностi та оцiнкам точно-
стi знайденого розв’язку. В [3] доведено теоре-
ми про знаходження розв’язку нелiнiйної систе-
ми в евклiдових просторах, у випадку коли вi-
домi деякi координати її розв’язку. На вiдмi-
ну вiд задачi 2, для задачi 1 не iснує загаль-
ного алгоритму розв’язання поставленої зада-
чi, тобто не iснує конструктивних умов iснува-
ння розв’язку системи нелiнiйних рiвнянь в ев-
клiдових просторах. Як i для одного нелiнiйно-
го рiвняння локалiзацiя коренiв нелiнiйної си-
стеми може бути зроблена за допомогою мето-
дiв математичного аналiзу на основi iнформа-
цiї про систему. У випадку системи нелiнiйних
рiвнянь з двома невiдомими достатньо зручним
є графiчний метод. Але якщо змiнних бiльше
нiж двi, то для отримання вiдповiдi на пита-
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ння про iснування розв’язку системи та зна-
ходження його околу потрiбно використовува-
ти методи математичного аналiзу. Зауважимо,
що в [4] наведено обзор теорем та тверджень,
за допомогою яких можна з’ясувати питання
про iснування розв’язку нелiнiйної системи, але
умови цi не є конструктивними. В деяких ви-
падках знайдено умови iснування розв’язку си-
стем нелiнiйних рiвнянь [5]. В [6] наведено умо-
ви розв’язуваностi нелiнiйної системи, але вони
мiстять початкове наближення iз околу кореня,
тобто це означає, що розв’язок системи iснує.
В роботi наведено конструктивнi умови iснува-
ння розв’язку нелiнiйних систем полiномiаль-
ного вигляду в скiнченновимiрних евклiдових
просторах. Наведено зв’язок цих умов з полi-
номiальним iнтерполянтом першого степеня в
евклiдових просторах та умовами його iснуван-
ня. Перейдемо до опису структури роботи.

Перший роздiл мiстить вiдомi результати,
що необхiднi для подальшого викладу. Другий
роздiл присвячений умовам iснування розв’яз-
ку систем нелiнiйних (полiномiальних) рiвнянь
та показано, що вони еквiвалентнi умовам iсну-
вання iнтерполяцiйного полiнома першого сте-
пеня, значення якого на спецiальних iнтерполя-
цiйних вузлах збiгаються з вiдповiдною лiнiй-
ною системою алгебраїчних рiвнянь, тобто лi-
нiйною системою, до якої зводиться система по-
лiномiальних рiвнянь за допомогою певної за-
мiни змiнних. Закiнчується стаття висновками.
Виклад iлюструється рядом конкретних при-
кладiв.

2 Допомiжнi результати

Наведемо результати, що будуть використанi
для подальшого викладення матерiалу. Розгля-
немо систему лiнiйних рiвнянь

αj1x1 + αj2x2 + · · ·+ αjnxn − yj = 0, (1)

j = 1, 2, . . . ,m.

Вiдповiдно до [7] введемо такi означення.

Означення 2.1. Мiнор ∆, що недорiвнює нулю
та складається iз коефiцiєнтiв при невiдомих
системи (1) назвемо вузловим мiнором цiєї си-
стеми, якщо вiдношення до нього всiх визна-
чникiв, що отриманi iз ∆ додаванням ще одно-
го стовбчика - вектора правих частин та будь-

якого рядка матрицi, невiд’ємне. Останнi мiно-
ри називають супроводжуючими.

Означення 2.2. Вузловий мiнор ∆ системи (1)
назвемо невiд’ємно (недодатньо) орiєнтованим
вiдносно невiдомого xk, якщо виконується одна
iз двох умов:

1. Жоден iз коефiцiєнтiв при xk системи (1)
не є елементом мiнора ∆.

2. Вiдношення мiнора ∆ до визначника,
який отримано iз ∆ при замiнi стовбчика коефi-
цiєнтiв при xk стовбчиком вiдповiдних правих
частин системи (1), невiд’ємне (недодатнє).

Означення 2.3. Послiдовнiсть чисел s1, s2, . . . , sm
назвемо цiлком ∆-допустимою, якщо виконую-
ться такi умови:

1. ∆ є вузловим мiнором системи (1).
2. Чи мiнор ∆ мiстить стовбчик, що ви-

значається коефiцiєнтами при xk iз системи (1)
i при замiнi елементiв цього стовбця вiдповiд-
ними вiльними членами yj перетворюється на
нуль, а при замiнi вiдповiдними числами sj пе-
ретворюється на визначник ∆∗, що вiдповiдає

спiввiдношенню
∆∗

∆
6 0; чи ∆ не перетворює-

ться на нуль у випадку першої замiни чи взагалi
не мiстить стовбця iз коефiцiєнтiв при xk.

Означення 2.4. Якщо iснує вузловий мiнор
∆ системи (1) такий, що сукупнiсть чисел
s1, s2, . . . , sm цiлком ∆-допустима вiдносно ко-
жного iз невiдомих xn1 , xn2 , . . . , xnk

(з одним i
тим самим ∆), то назвемо цю послiдовнiсть цiл-
ком ∆-допустимою вiдносно сукупностi цих не-
вiдомих.

На пiдставi доведеного в [7] має мiсце

Теорема 2.1. (С. М. Чернiков) Для того,
щоб система лiнiйних рiвнянь (1) мала хо-
ча б один розв’язок строго вiд’ємний (сто-
рого додатнiй) вiдносно сукупностi невiдомих
xn1 , xn2 , . . . , xnk

, 1 6 k 6 n i недодатнiй (не-
вiд’ємний) вiдносно сукупностi iнших невiдо-
мих xp1 , xp2 , . . . , xpt , 0 6 t 6 n − 1 необхiдно
та достатньо, щоб виконувалась одна iз умов:

1. yj = 0 та sj =
∑k

i=1 ajni = 0, j =
1, 2, . . . ,m.

2. Cистема (1) має хоча б один недодатньо
(невiд’ємно) орiєнтований вiдносно сукупностi
невiдомих xn1 , xn2 , . . . , xnk

та xp1 , xp2 , . . . , xpt
вузловий мiнор ∆ такий, що послiдовнiсть чи-
сел s1, s2, . . . , sm є цiлком ∆-допустимою вiдно-
сно сукупностi цих невiдомих.
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Зазначимо, що в [8] також доведено теоре-
ми про знаки розв’язкiв системи (1). Але для
перевiрки виконання умов цих теорем потрiбно
обчилювати Cr

n визначникiв порядку r, де r -
ранг матрицi системи, n - число невiдомих.

В подальшому в роботi буде показано зв’я-
зок мiж умовами iснування розв’язку нелiнiй-
ної системи рiвнянь та умовою iснування iнтер-
поляцiйного полiнома в евклiдовому просторi.
У зв’язку iз цим розглянемо розв’язання лiнiй-
ної iнтерполяцiйної задачi в скiнченновимiрно-
му евклiдовому просторi. Нехай f : En → R1,
En – n-вимiрний евклiдовий простiр, u ∈ En,
u = (x1, x2, . . . , xn).

Iнтерполяцiйний полiном першого степеня
для f(u) має вигляд

P1(u) = a0 +

n∑
k=1

akxk (2)

та вiдповiдає iнтерполяцiйним умовам

P1(uk) = f(uk) = yk, k = 0,m, y0 = 0, (3)

де uk, k = 0,m – вузли iнтерполяцiї:

u0 = (0, 0, . . . , 0),

u1 = (α11, α12, . . . , α1n),

u2 = (α21, α22, . . . , α2n), (4)
.......................................

um = (αm1, αm2, . . . , αmn).

На пiдставi теореми з [9] маємо:

Теорема 2.2. Для розв’язання iнтерполяцiй-
ної задачi (2)-(4) необхiдно та достатньо ви-
конання рiвностi

(E − Γ+Γ)y = 0, (5)

де y = (0, y1, y2, . . . , ym), Γ = ∥
∑1

p=o(ui, uj)
p∥mi,j=0,

00 = 1, (·, ·) – скалярний добуток в En, Γ+ –
псевдообернена матриця Мура-Пенроуза [10] до
матрицi Γ, E – одинична матриця розмiрно-
стi (m+ 1)× (m+ 1).

При виконання умови (5) полiном

P1(u) =

⟨
y,Γ+

1∑
p=o

(ui, u)
p∥mi=0

⟩

є розв’язком задачi (2)-(4), що має мiнiмальну
норму, породжену скалярним добутком з гау-
совою мiрою [12], де ⟨α, β⟩ =

∑m
i=0 αiβi, α =

(α0, α1, . . . , αm), β = (β0, β1, . . . , βm).

В [11] показано, що умова (5) є аналогом
теореми Кронекера-Капеллi розв’язуваностi си-
стеми лiнiйних алгебраїчних рiвнять (1).

3 Умови розв’язуваностi систем нелiнiй-
них рiвнянь

Розглянемо систему нелiнiйних рiвнянь над по-
лем дiйсних чисел вигляду:

αj1z
k
1 + αj2z

k
2 + · · ·+ αjnz

k
n − yj = 0, (6)

k ∈ N, j = 1, 2, . . . ,m.

Систему (6) будемо називати полiномiаль-
ною системою. Постає питання про iснування
її розв’язку. Введемо позначення: zki = xi, i =
1, 2, . . . , n та пiдставимо в (6).

В результатi пiдстановки система (6) набу-
ває вигляду:

αj1x1 + αj2x2 + · · ·+ αjnxn − yj = 0, (7)

j = 1, 2, . . . ,m.

Отже, отримали систему лiнiйних алгебра-
їчних рiвнянь. Умовою iснування розв’язку (7)
є виконання умови (5). В [11] надано зв’язок
мiж умовами розв’язностi систем лiнiйних рiв-
нянь та полiномiальним iнтерполянтом першо-
го степеня в евклiдових просторах i умовами
його iснування. Оскiльки полiномiальна систе-
ма зводиться до (7), то умова iснування розв’яз-
ку нелiнiйної системи (6) також буде еквiвален-
тна умовам iснування iнтерполяцiйного полiно-
ма першого степеня в евклiдовому просторi.

Розглянемо систему (6) у випадку, коли k
– непарне. Задача розв’язання полiномiальної
системи звелась до системи лiнiйних алгебраї-
чних рiвнянь (7). Її розв’язок iснує, якщо вико-
нується умова (5). Таким чином маємо:

Теорема 3.1. Нехай в (6) k = 2l − 1, l ∈ N
та виконується умова (5) теореми 2.2. Тодi
система полiномiальних рiвнянь (6) над полем
дiйсних чисел має розв’язок.

Нехай в (6) k є парним. Одержимо систему
лiнiйних алгебраїчних рiвнянь (7) iз обмежен-
нями

xk > 0, k = 1, 2, . . . n. (8)
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Для того, щоб iснував розв’язок системи (7)
з умовами (8) необхiдно щоб виконувались умо-
ви теореми 2.2, а виконання нерiвностей (8) за-
безпечує виконання умов теореми 2.1. Одержа-
ли такий результат:

Теорема 3.2. Нехай в (6) k = 2l, l ∈ N та
для системи (7) виконуються умови теорем
2.1 та 2.2. Тодi система нелiнiйних рiвнянь (6)
над полем дiйсних чисел має розв’язок.

Проiлюструємо застосування теореми 3.2
на наступному прикладi.

Приклад 1. З’ясувати, чи iснує розв’язок систе-
ми нелiнiйних рiвнянь


z21 − z22 + z23 − z24 = 0,
z21 − z22 − z23 + z24 = 1,

2z21 − z22 − 2z23 + z24 = −1/2.
(9)

Позначимо z2i = xi, xi > 0, i = 1, 4. Отри-
маємо таку систему лiнiйних алгебраїчних рiв-
нянь: 

x1 − x2 + x3 − x4 = 0,
x1 − x2 − x3 + x4 = 1,

2x1 − x2 − 2x3 + x4 = −1/2,
(10)

iз обмеженнями (8). З’ясуємо, чи виконуються
умови теореми 2.2. Побудуємо матрицю Γ. Для
цього прикладу, вiдповiдно до введених вище
позначень:

u0 = (0, 0, 0, 0),

u1 = (1,−1, 1,−1),

u2 = (1,−1,−1, 1),

u3 = (2,−1,−2, 1),

y = (0, 0, 1,−1/2),

Γ =

∥∥∥∥∥∥∥∥
1 1 1 1
1 5 1 1
1 1 5 7
1 1 7 11

∥∥∥∥∥∥∥∥ .
Матриця Γ невироджена, оскiльки detΓ = 16,
отже умова (5) виконується i система лiнiй-
них рiвнянь (10) має розв’язок. Перевiримо, чи
будуть виконуватись обмеження (8). Для цьо-
го необхiдно, щоб виконувались умови теореми
2.1. Маємо: для системи (10) визначник

∆ =

∣∣∣∣ 1 1
1 −1

∣∣∣∣ = −2,

що складається iз коефiцiєнтiв при невiдомих
x1 та x3 iз першого та другого рiвняння є ву-
зловим мiнором. Покажемо, що вiн є невiд’єм-
но орiєнтованим вiдносно сукупностi всiх невi-
домих (10). Згiдно iз пунктом 2 означення 2.2
невiд’ємно орiєнтованого вузлового мiнора ма-
ємо:

∆1 =

∣∣∣∣ 0 1
1 −1

∣∣∣∣ = −1,
∆

∆1
> 0,

∆2 =

∣∣∣∣ 1 0
1 1

∣∣∣∣ = −1,
∆

∆2
> 0,

отже умови виконуються i ∆ є невiд’ємно орiєн-
тованим вузловим мiнором вiдносно всiх невiдо-
мих системи (10). Оскiльки сума sj , j = 1, 2, 3
коєфiцiєнтiв при невiдомих в будь-якому рiв-
няннi (10) дорiвнює нулю, то послiдовнiсть чи-
сел s1, s2, s3 є цiлком ∆-допустимою вiдносно
x1, x2, x3, x4. Таким чином, у прикладi викону-
ється друга умова теореми 2.1 i всi розв’язки
системи (10) - додатнi, а отже i система (9) має
розв’язок. Можна переконатись, що розв’язком
системи (10) є вектор (1, 1/2, 5/2, 3).

Розглянемо питання про iснування розв’яз-
ку полiномiальної системи вигляду{

f(x1, x2, . . . , xn) = ỹ1,
g(x1, x2, . . . , xn) = ỹ2,

(11)

де f(x1, x2, . . . , xn), g(x1, x2, . . . , xn) - пара
дiйсних квадратичних форм вiд n невiдо-
мих. Iдея розв’язання поставленої задачi по-
лягає у наступному: потрiбно, щоб iснувало
єдине невироджене лiнiйне перетворення, яке
одночасно переводить двi квадратичнi форми
f(x1, x2, . . . , xn) та g(x1, x2, . . . , xn) до канонi-
чного вигляду.

Нехай g(x1, x2, . . . , xn) - додатньо визначе-
на квадратична форма. Тодi, вiдповiдно до [13],
iснує невироджене лiнiйне перетворення, яке
одночасно зводить форму g(x1, x2, . . . , xn) до
нормального вигляду, а форму f(x1, x2, . . . , xn)
- до канонiчного. В результатi одержимо таку
систему{

α11x
2
1 + α12x

2
2 + · · ·+ α1nx

2
n = y1,

x21 + x22 + · · ·+ x2n = y2,
(12)

Система (12) є частинним випадком систе-
ми (6) у випадку, коли k є парним. Отже (12)
має розв’язок, якщо виконуються умови теоре-
ми 3.2.
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Теорема 3.3. Нехай в (11) f(x1, x2, . . . , xn),
g(x1, x2, . . . , xn) - пара дiйсних квадратичних
форм, форма g(x1, x2, . . . , xn) – додатньо визна-
чена та виконуються умови теореми 3.2 для
системи рiвнянь (12). Тодi система нелiнiйних
рiвнянь (11) має розв’язок.

Нехай тепер в (11) f(x1, x2, . . . , xn),
g(x1, x2, . . . , xn) - двi довiльнi дiйснi квадра-
тичнi форми. Симетричнi матрицi A та B є ма-
трицями квадратичних форм f(x1, x2, . . . , xn)
та g(x1, x2, . . . , xn) вiдповiдно. В [10] показано,
що умова AB = BA є необхiдною та доста-
тньою для одночасного зведення матриць A
та B до дiагонального вигляду за допомогою
ортогонального перетворення. Таким чином, у
випадку виконання рiвностi AB = BA система
(11) набуває вигляду (6), де k = 2, m = 2. Тодi
теорему про iснування розв’язку системи (11)
в цьому випадку можна сформулювати таким
чином.

Теорема 3.4. Нехай в (11) f(x1, x2, . . . , xn),
g(x1, x2, . . . , xn) - пара дiйсних квадратичних
форм яким вiдповiдають матрицi A та B.
Якщо виконується рiвнiсть AB = BA та умо-
ви теореми 3.2 для системи рiвнянь (6), де
k = 2, m = 2, то система нелiнiйних рiвнянь
(11) має розв’язок.

Зазначимо, що всi умови одночасної дiа-
гоналiзацiї двох дiйсних симетричних матриць
наведено в [10]. На пiдставi цих результатiв те-
орему про розв’язуванiсть нелiнiйної системи
(11) можна записати так:

Теорема 3.5. Нехай в (11) f(x1, x2, . . . , xn),
g(x1, x2, . . . , xn) - пара дiйсних квадратичних
форм яким вiдповiдають матрицi A та B,
detA ̸= 0. Якщо виконуються умови

1. Рiвняння det(B − λA) = 0 має лише дiй-
снi коренi.

2. Матриця B − λA має всi лише простi
елементарнi дiльники.

3. Виконуються умови теореми 3.2 для си-
стеми рiвнянь (6), де k = 2, m = 2,

то система нелiнiйних рiвнянь (11) має
розв’язок.

Нехай f(x1, x2, . . . , xn), g(x1, x2, . . . , xn),
v(x1, x2, . . . , xn) - дiйснi квадратичнi форми вiд
n невiдомих. Розглянемо питання про iснуван-
ня розв’язку такої нелiнiйної системи рiвнянь


f(x1, x2, . . . , xn) = ỹ1,
g(x1, x2, . . . , xn) = ỹ2,
v(x1, x2, . . . , xn) = ỹ3.

(13)

Наступним кроком потрiбно звести всi три
квадратичнi форми до канонiчного вигля-
ду за допомогою одного лiнiйного невиро-
дженого перетворення, тобто привести систе-
му (13) до вигляду (6). Нехай квадрати-
чним формам f(x1, x2, . . . , xn), g(x1, x2, . . . , xn)
v(x1, x2, . . . , xn) вiдповiдають симетричнi ма-
трицi A, B та C. В [14] знайдено необхiднi та
достатнi умови одночасної дiагоналiзацiї трьох
дiйсних симетричних матриць. На пiдставi цих
результатiв теорему про iснування розв’язку
системи (13) можна подати у виглядi:

Теорема 3.6. Нехай в (13) f(x1, x2, . . . , xn),
g(x1, x2, . . . , xn), v(x1, x2, . . . , xn) - дiйснi ква-
дратичнi форми, яким вiдповiдають матрицi
A, B та C, detA ̸= 0. Якщо виконуються умо-
ви

1. Рiвняння det(B − λA) = 0 має лише дiй-
снi коренi та матриця B − λA має всi лише
простi елементарнi дiльники.

2. Рiвняння det(C − βA) = 0 має лише дiй-
снi коренi та матриця C − βA має всi лише
простi елементарнi дiльники.

3. BA−1C = CA−1B.
4. Виконуються умови теореми 3.2 для си-

стеми рiвнянь (6), де k = 2, m = 3,
тодi система нелiнiйних рiвнянь (13) має

розв’язок.

Зазначимо, що умова 3 теореми 3.6 є до-
статньо жорсткою умовою, оскiльки невеликий
клас матриць можуть її зодовольняти. Проiлю-
струємо це на прикладi.

Приклад 2. З’ясувати чи буде мати розв’язок
система рiвнянь:


1

2− α2
(x21 + 2x22 − 2αx1x2) = −1, α ∈ R1,

α2 ̸= 2,
x21 + x22 − 2x1x2 = 1,
2x21 + x22 + 2x1x2 = 0.

(14)
Квадратичним формам

f(x1, x2) =
1

2− α2
(x21 + 2x22 − 2αx1x2),

g(x1, x2) = x21 + x22 − 2x1x2,

v(x1, x2) = 2x21 + x22 + 2x1x2

78



Вiсник Київського нацiонального унiверситету
iменi Тараса Шевченка
Серiя: фiзико-математичнi науки

2021, 1
Bulletin of Taras Shevchenko
National University of Kyiv

Series: Physics & Mathematics

вiдповiдають симетричнi матрицi

A =
1

2− α2

∥∥∥∥2 α
α 1

∥∥∥∥ , B =

∥∥∥∥ 1 −1
−1 1

∥∥∥∥ , C =

∥∥∥∥2 1
1 1

∥∥∥∥ .
Перевiримо виконання умови 3 теореми 3.6

для цих трьох матриць. Маємо:

BA−1C =

∥∥∥∥ 1 −1
−1 1

∥∥∥∥ ·
∥∥∥∥2 α
α 1

∥∥∥∥ ·
∥∥∥∥1 1
1 1

∥∥∥∥
BA−1C =

∥∥∥∥ 3− α 1
−3 + α −1

∥∥∥∥ (15)

CA−1B =

∥∥∥∥2 1
1 1

∥∥∥∥ ·
∥∥∥∥2 α
α 1

∥∥∥∥ ·
∥∥∥∥ 1 −1
−1 1

∥∥∥∥
CA−1B =

∥∥∥∥3− α −3 + α
3 −1

∥∥∥∥ (16)

Для виконання умови 3 потрiбно щоб зна-
йденi матрицi в (15) та (16) спiвпадали. Отри-
маємо

−3 + α = 3, 1 = −3 + α.

Одержали суперечнiсть. Отже при жодно-
му α ∈ R1 умова 3 теореми 8 для системи (14)
не виконується.

Зауваження. В [7] доведено теореми про
iснування додатнiх розв‘язкiв системи однорi-
них алгебраїчних рiвнянь. Тому теореми, що на-
ведено в данiй статтi на пiдставi результатiв iз
[7] можна сформулювати для однорiдних полi-
номiальних систем рiвнянь. Також зазначимо,
що в роботi [7] доведено ряд теорем про додатнi
розв’язки систем алгебраїчних рiвнянь, отже у
формулюваннi всiх теорем даної статтi можна
посилатись на iншi теореми iз [7].

4 Висновки

В роботi знайдено умови iснування розв’язку
полiномiальної системи рiвнянь в скiнченнови-
мiрному евклiдовому просторi та показано, що
необхiднi та достатнi умови iснування лiнiйного
iнтерполяцiйного полiнома мiнiмальної норми з
[11] еквiвалентнi необхiдним та достатнiм умо-
вам сумiсностi системи полiномiальних рiвнянь.
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