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1.     Popis systému - funkčnost 
 

1.1.     GSGI (gearsensor s indikací zařazeného stupně) 
 
GSGI je základním prvkem odlišnosti COMPu od veškeré konkurence, a je patentově 
chráněn - patent pending., a funguje takto: 
 

- nově smontované e-kolo musí být “naučeno” kolika převody je osazeno, to se dělá 
pomocí kalibrace. To zabere čas do 1 minuty. 

- identifikuje jednotlivé převodové stupně. 
- disponuje automatickou rekalibrací, to je například nutné když na nově instalovaném 

řadicím systému dosednou koncovky bowdenů ve stoperech, čímž se změní napnutí 
= pozice lanka. Auto-rekalibrace probíhá bez potřeby aktivace jezdcem, tedy i za 
jízdy, a jezdec o ní neví, neboť vše funguje standardně. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

1.2.     Detailní popis funkčnosti optimalizace řazení: 
  

1.2.1.     Přehazovačka (RD), nebo přehazovačka s přesmykačem (RD+FD) 
 
Jezdec si zvolí časy po které bude odpojen nebo snížen výkon motoru, odlišný čas pro 
změnu převodu na nejmenším a největším pastorku zadní kazety. Časy pro změny převodu 
na ostatních než krajních pastorcích (které mají přiřazeny své časové hodnoty) si kontroler 
proporcionálně vypočítává sám z dat získaných z kalibrace řadícího systému. 
 
Časy pro změnu převodu z velkého převodníku na malý a obráceně z malého na velký se 
volí také odlišné. 
 
Obecně všechny tyto 4 časy nemohou být shodné, neboť čas dokončení přesunu řetězu do 
jiné pozice souvisí u RD s velikostí (počtem zubů) pastorků a u FD se směrem změny 
převodu. Navíc u převodníků je větší rozdíl mezi počty zubů než mezi sousedními pastorky 
na kazetě, což vyžaduje delší čas než u kazety. Princip u RD je čím větší pastorek, tím je 
třeba delší čas k úplnému dokončení přesunu řetězu na novou pozici, a je nežádoucí aby se 
motor aktivoval dříve než je řetěz zcela přesunut – to vede až k přetržení řetězu. Princip u 
FD je že změna z malého na velký vyžaduje delší čas, protože řetěz se přetahuje na větší 
převodník = větší průměr, změna převodu opačným směrem je mnohem rychlejší neboť 
řetěz pouze spadne na převodník o menším průměru. 

3 



   ​1.2.2.     Nábové řazení (IGH) 
 
Jelikož se řetěz nepřesouvá na jinou pozici, čas snížení výkonu při řazení je fixní jak z 
pohledu různých převodových stupňů, tak směru řazení (nahoru/dolů). 
  

 ​1.2.3.   Vztah nastavených časů k preferované (nastavené) a skutečné 
kadenci šlapání 

 
Pro RD, RD+FD se tedy navádějí časové hodnoty po které je výkon motoru ponížen, tyto 
časy mají ale logickou souvislost s kadencí šlapání. Princip spočívá v tom, že pokud šlapu 
vyšší kadencí, tak řetěz se po kazetě či převodníku pohybuje rychleji, tedy čas potřebný k 
úplnému dokončení přesunu řetězu na novou pozici se úměrně zkracuje. V případě 
pomalejšího šlapání se tedy naopak prodlužují. Proto je součástí nastavení parametrů I 
preferovaná kadence šlapání, ta má jedinou úlohu, a to že pro tuto kadenci platí časy. 
Kontroler si porovnává hodnotu preferované kadence s kadencí aktuální, a dle zjištěného 
rozdílu zadané časy přepočítává. Příklad: preferovaná kadence je 60, skutečná 120, 
výsledný čas odpojení/snížení výkonu je oproti nastavené hodnotě poloviční. 

 

1.2.4.     Snížení výkonu motoru v průběhu řazení 
 
Kvalita řadících systémů ovlivňuje délku časů potřebných k dokončení změny převodu, 
zákazník si tedy může časy nastavit s ohledem na kvalitu svých převodových mechanismů. 
Stejně tak kvalita převodových mechanismů ovlivňuje schopnost změny převodu v tahu 
motoru. Proto umožňujeme nastavení požadované úrovně poklesu výkonu motoru v 
okamžiku řazení. Princip: čím je nastavená hodnota poklesu výkonu vyšší, tím rychleji a 
agresivněji motor restartuje. To je proto, že elektromotor v průběhu řazení nepadá na nulový 
výkon, ale zůstává v nastaveném sníženém tahu, a po uplynutí času pro provedení řazení 
nabíhá zpět na standardní výkon rychleji, než kdyby se rozbíhal z nulových otáček (při 
úplném odpojení výkonu). To je žádoucí pro sportovní jízdní styl, například kdy je třeba řadit 
v prudkém výjezdu, tedy eliminovat výrazný pokles rychlosti, případně úplné zastavení se. U 
IGH by měla být nastavena hodnota poklesu výkonu velmi nízko, aby nába zvládla přeřadit. 
Všechny výše zmíněné parametry pro optimalizaci řazení máme jako výrobce nastaveny v 
default, ale jsou měnitelné koncovým uživatelem, s ohledem na kvalitu jeho řadicích 
mechanismů, a preferovaném jízdním stylu. 
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1.3.     Výsledkem unikátní optimalizace řazení je: 
 

- Eliminace poškození řadících mechanismů (např. přetržení řetězu), prodloužení jejich 
životnosti 

- Snížení hlučnosti řadících mechanismů 
- Minimalizace délky časů potřebných k provedení změny převodu, což je důležité 

zejména při sportovním jízdním stylu, a v náročném terénu. Systém si sám 
vypočítává proměnlivou délku odpojení či snížení výkonu pohonné jednotky v 
závislosti na odlišným technických požadavcích jednotlivých převodových stupňů a 
rozdílu mezi preferovanou a skutečnou kadencí šlapání. 

- Eliminace aktivace pohonu před úplným dokončením změny převodu. To je dané tím, 
že systém pracuje s časy pro odpojení/snížení výkonu motoru a současně i s 
rozdílem mezi preferovanou a okamžitou kadencí. 

- Možnost individuálního nastavení chování pohonné jednotky při řazení (časy 
odpojení či snížení výkonu pohonné jednotky,, preferovaná kadence, míra poklesu 
výkonu). To umožňuje přizpůsobení chování pro různě kvalitní řadicí mechanismy, i 
pro praktikovaný jízdní styl – pomocí preferované kadence šlapání). 

 

1.4.     Schéma řazení 
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