Do mechanického modelu kochley zavadzame implicitné numerické metédy. Tes-
tujeme konkrétne Styri metédy: implicitny Euler, Crank-Nicolson, BDF druhého a
tretiecho rddu na linedrnej a nelinedrnej verzii modelu. Nelinedrny model obsahuje
funkciu so saturujicou vlastnostou. Aplikacia implicitnych metéd na nelinedrny model
vedie na sustavu nelinedrnych rovnic. Predstavujeme dva sposoby, ako tuto sdstavu
numericky riesit. Prvy z nich zahriiuje nelinearitu do pravej strany novovzniknute;
linearnej sustavy. Druhy robi linearizaciu nelinearnej funkcie. V praci porovnavame
oba sposoby z hladiska efektivity a sledujeme ich konvergenciu k referenénému rieseniu.
Pre hodnotu tolerancie, ktori pouzivame na urcenie numerickej konvergencie, je prvy
sposob efektivnejsi. V tUplne nelinedrnom rezime druhy sposob zlyhava, pretoze nekon-
verguje k referen¢nému rieSeniu. Vysledkom porovnania implicitnych metéd je, ze
Crank-Nicolsonova metéda s prvym spésobom rieSenia nelinedrnej sustavy je pre ucely
nasho modelu najlepsia. Pouzitie tejto metédy v mechanickom modeli ndm umoziiuje
vytvorit Iubovolne presné prepojenie medzi mechanickym a elektrickym modelom

kochley, respektujic fyziologiu ¢loveka.



