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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS -
DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

CODECA\AANDDND
TrORCVVORD

1) The International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization fgr stan omprising
all ndtional electrotechnical committees (IEC National Committees). The promote
interngtional co-operation on all questions concerning standardization in the e fields. To
this ehd and in addition to other actlvmes IEC publlshes International S ifications,
Technfical Reports, as “IEC
Publig nterested
in the and non-
gover bs closely
with t conditions detefmined by
agree

2) The fd ernational
conse from all
interested IEC National Committees

3) IEC R National
Comni nt of IEC
Publigations is accurate r for any
misinterpretation by any end user

4) In order to promote international u blications
transparently to the maxi ivergence
betwepn any IEC Publication and th indicated in
the lafter.

5) IEC itgelf does not\provide any ‘a onformity
assespgment sern i g e for any
services carried ot by ind

6) All usgrs should ensure

7) No lia perts and
memblers of i amage or
other oever, whether direct or indirect, or for costs (including legal fees) and
expen e publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any ¢ther IEC
Publig

8) Attent ofmative references cited in this publication. Use of the referenced publications is
indisppnsablefor the carrect application of this publication.

9) Attentjon,is_drawn te_the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the subject of
paten{ rights. IEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

International Standard IEC 61162-1 has been prepared by IEC technical committee 80:
Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems.

This fourth edition cancels and replaces the third edition published in 2007, and constitutes a
technical revision.

The main changes with respect to the previous edition are listed below:

e new

in Table 1 the “comment” block delimiter has been renamed “TAG” block delimiter,

identifiers have been added to Table 4,

the following sentences have been removed from 8.3 as they are not used by other

standards prepared by technical committee 80: ALM and MLA which described almanac
data from satellite navigation systems, DCN which described DECCA data, DSI and DSR
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which controlled the DSC transponder, GLC and LCD which described LORAN data, and
GMP which supported land use of map projections,

new sentences CBR, GFA, HBT, NAK, MEB, POS, TTD and VER have been added,

corrections have been made to the following sentences: ABK, BBM, DOR, FIR, SSD, TUT,
and VTG,

extra fields have been added to AIR to support further ITU messages,

new fields have been added to GBS, GRS, GSA and GSV to support new satellite
navigation systems,

a new navigational status indicator has been added to GNS and RMC,
a new sentence status flag had been added to DDC. FSI. HSC and NRM.—
thre¢ additional tests have been added to Annex B.

This bilijngual version (2014-01) corresponds to the monolingual English\versionxpublished in

2010-11.

The tex{ of this standard is based on the following documents:

FDIS RM\

80/606/FDIS [ 80/609/RVE.
Full infd a@i be found in the rgport on
voting ir
The Fre n.
This publication has been drafte e ISO/IEC Directives, Part 2.
A list of|all parts of th > 6116 i slished under the general title Maritime ngvigation
and radjocomm jor; Te. d._systems — Digital interfaces, can be found on|the |IEC
website
The committee has decic ontents of this publication will remain unchanged juntil the

stability|date indic
the spe iont date, the publication will be

EC web site under "http://webstore.iec.ch” in the data related to

d edition, or

replaced by a revise
amedeed.

The contents of the corrigendum of December 2013 have been included in this copy.

IMPORTANT - The “colour inside” logo on the cover page of this publication indicates
that it contains colours which are considered to be useful for the correct understanding
of its contents. Users should therefore print this publication using a colour printer.
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INTRODUCTION

International standard IEC 61162 is a four part standard which specifies four digital interfaces
for application in marine navigation, radiocommunication and system integration. The four parts
are:

IEC 61162-1 Single talker and multiple listeners;

IEC 61162-2 Single talker and multiple listeners, high speed transmission;

IEC 61162-3 Multiple talkers and multiple listeners — Serial data instrument network;

IEC 61162-4 Multiple talkers and multiple listeners — Ship systems interconnection.

IEC tec cturers,
private & nded to
meet th that as
applicatlons and technology change, interface standards should che a ell, 5 of this

\V\)a

standarg are advised to immediately inform the IEC of any perceive

The firs} edition of IEC 61162-1 was published in 1995. The in 2000
removedl some sentences which were no longer in use, senten¢tes and
included details of the ship equipment defined in | with appropriate
sentences for communication between them. This |n ormatjon w bseguently remoyved from
the third edition when it became the practice to s ) rhatters in the irdividual

standardgs for equipment.

The thir ntences
particuld i : icati em and the Voyage Data Recorder. The
third edjti : entional
delimiter rametric
sentenc purpose
encapstu

This fod ntences
for new nces of
relevang ption of
new satg

Liaison ropriate

with NM
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MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION

Part 1

1 Scope

EQUIPMENT AND SYSTEMS -
DIGITAL INTERFACES -

: Single talker and multiple listeners

This pa
electron
an appr

This pa
talker to
such as
11 to a
than ongé

The ele
applicat
Since th
capabili

For app
IEC 611

2 Noi

The foll
dated rd
the refe

IEC 609
Genera

IEC 611
Digital i

bpriate system.

62-2.

mative u\ef/e 3

bwing referen

hterfaces —

't of IEC 61162 is intended to support one-way serial
one or more listeners. This data is in printable ASC
position, speed, depth, frequency allocation, etc. T
maximum of 79 characters in length and generally
P message per second.

avigation and radiocommunication equipment and Sy

thods of testing and required test results

art 2: Single talker and multiple listeners, high-speed transmission

naritime
cted via

a single
rmation
m about
e rapidly

ndwidth
cations.
hecking

made to

ent. For
dition of

tems -

stems —

ISO/IEC 8859-1:1998,

sets — Part 1: Latin alphabet No.1

Information technology — 8-bit single-byte coded graphic character

ITU-T X.27/V.11:1996, Electrical characteristics for balanced double-current interchange
circuits operating at data signalling rates up to 10 Mbit/s
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3 Terms and definitions

Common terms are defined in the glossary of Annex A. Where there is a conflict, terms are
interpreted, wherever possible, in accordance with the references in Clause 2.

For the purposes of this document, the following terms and definitions apply.

3.1

talker

any device which sends data to other devices. The type of talker is identified by a 2-character
mnemonic as listed in 8.2 (see Table 4)

3.2
listener
any dev|ce which receives data from another device

4 Manufacturer's documentation

Operato at is intgnded to

meet thq
a) iden
b) the ¢

c) alis ietary sentences transmitfed as a
talkg e

d) the lpad requirements as
e) alis at are required as a listener;
f) the qurrent software 8 i if this is relevant to the interface;

g) an electrical déscripti atic af the listener/talker input/output circuits citinlg actual
components a i S i
h) the Yersion number and date_of-lipdaté of the standard for which compliance is sougdht.

5 Han

51 (e

NOTE Guidelines e’ methods”of testing are given in Annex B.

One talker and mu
The nu i
individual devices.

iple listeners may be connected in parallel over an interconnecting wire.
ili ' i i ents of

5.2 Interconnecting wire

Interconnection between devices may be by means of a two-conductor, shielded, twisted-pair
wire.

53 Conductor definitions

The conductors referred to in this standard are the signal lines A and B, and shield.
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5.4 Electrical connections/shield requirements

All signal line A connections are connected in parallel with all device A connections and all
signal line B connections are connected in parallel with all device B connections. The shields of
all listener cables should be connected to the talker chassis only and should not be connected
at each listener.

5.5 Connector

No standard connector is specified. Wherever possible readily available commercial
connectors shall be used. Manufacturers shall provide means for user identification of the
connections used.

5.6 Electrical signal characteristics
5.6.1 General

This sulpclause describes the electrical characteristics of transmitters\a

5.6.2 Signal state definitions

The idld, marking, logical 1, OFF or stop bit states are defj n line A

with respect to line B.

The active, spacing, logical 0, ON or st n line A

with respect to line B.

It should be noted that the above A levels are inverted from the|voltage
input/output requirements of standard UAR a any line drivers and receivers|provide
a logic ipversion.

5.6.3 Talker drive ci

No provjsion is made fi : ]y Iker to be connected to the bus. The drivie circuit
used to provide@' ‘ B"shall meet, as a minimum, the requirements of
ITU-T X.27/V.11.

5.6.4
Multiple]li ay be.connected to a single talker. The listener receive circuit shall consist
of an o iSO T o ave protective circuits to limit current, reverse bias anf power
dissipatic e Yopto-diade as shown in Figure 1. Reference is made to example| circuits
in 9.2.

The recpive'\circuit>shall be designed for operation with a minimum differential input vqltage of
2,0 V 1 and.shall not take more than 2,0 mA from the line at that voltage.

1 For reasons of compatibility with equipment designed to comply with earlier versions of NMEA 0183, it is noted
that the idle, marking, logical "1", OFF or stop bit state had previously been defined to be in the range —15,0 V to
+0,5 V. The active, spacing, logical "0", ON or start bit state was defined to be in the range +4,0 V to +15,0 V
while sourcing was not less than 15 mA.
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A _1'__ __________________________
- Protective \
circuits SZ \ [
B —\T’— Opto-isolator
L e e e e e e e e e e e e e e e
Listener No.2
T _l< """"""" T/ A A _/1':_ """""""""""""
I/O— - it Protective \
circuits SZ \
& o .
Lo B B =1
J; T Shields L

5.6.5

Within 3
line B, d

5.6.6

The m4d
ground

For pro
devices
line and

6 Dat

Data is
Clause
illustratd

The foll

— baug

rate 4 800;

\, return

B circuit
n either

first, as

— data bits 8 (D7 = 0), parity none;

— stop

bits 1.

DO D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

Start bit

Data bits

Figure 2 — Data transmission format

Stop bit

IEC 911/2000
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7 Data format protocol

71 Characters
711 General

All transmitted data shall be interpreted as ASCII characters. The most significant bit of the
eight-bit character shall always be transmitted as zero (D7 = 0).

7.1.2 Reserved characters

The reserved character set conS|sts of those ASCII characters shown in 8.1 (Table 1). These

charact limiting,
and excpt for code delimiting, shall not be used in data fields.

71.3 Valid characters

The valld character set consists of all printable ASCII characté except
those defined as reserved characters. The list of the valid n in 8.1
(Table 2).

71.4 Undefined characters

ASCII vplues not specified as either “res | i xcluded
and shall not be transmitted at any ti

When iff is necessary to communicate defined by ISO/IEC 8859-1 that is a

reserved character (Table 1) or not lis valid character (e.g. in a prgprietary

sentenck or text sentence

The resgerved characte E is~followed by two ASCIlI characters (049, A-F)
representing the HEX value 9 : Q be communicated. For example:
— to send headi

— to s4
— to sq

IEC 609
and disf

controls

7.1.5

When ipdividual characters are used in this standard to define units of measurement, to
indicate thetypeof datafietd;typeof sentence, etcthey stattbeimterpreted—according to the
character symbol in 8.1 (Table 3).

7.2 Fields
7.21 String

A field consists of a string of valid characters, or no characters (null field), located between two
appropriate delimiter characters.
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7.2.2 Address field
7.2.2.1 General

An address field is the first field in a sentence and follows the "$" or “!” delimiter; it serves to
define the sentence. The "$" delimiter identifies sentences that conform to the conventional
parametric and delimited field composition rules as described in 7.3.3. The "I" delimiter
identifies sentences that conform to the special-purpose encapsulation and non-delimited field
composition rules as described in 7.3.3. Characters within the address field are limited to digits
and upper case letters. The address field shall not be a null field. Only sentences with the
following three types of address fields shall be transmitted.

7.2.2.2 —_Approved address field

Approvdd address fields consist of five digits and upper case letter c by this
standargl. The first two characters are the talker identifier, listed i e talker
identifief serves to define the nature of the data being transmitted.

Devices| that have the capability to transmit data from multip smit the
appropr|ate talker identifier (for example a device with bo F DRAN-C
receiver shall transmit GP when the position is GPS-base RAN-C-
based, N-C and
GPS are¢ combined into a position fix).

Devices| capable of re-transmitting data f e dentifier
(for example GPS receivers transmitting hea ess the
compasp heading is actually derived from|

The next three characters the type

of data.|A list of sentenced

7.2.2.3 Query add

The query addre
transmigsion of a spe

afacters and is used for the purpose of requesting
eparate bus from an identified talker.

The firg
charact
query ch

alker identifier of the device requesting data, the npext two
er of the device being addressed and the final character is the

7.2.2.4

The prgprietary address field consists of the proprietary character “P” followed by g three-
charact¢r.manufacturer's mnemonic code, used to identify the talker issuing a prgprietary
sentence, and any additional characters as required.

NOTE A list of valid manufacturer's mnemonic codes may be obtained from NMEA (see 7.3.6).

7.2.3 Data fields
7.2.31 General

Data fields in approved sentences follow a "," delimiter and contain valid characters (and code
delimiters “A”) in accordance with the formats illustrated in 8.2 (Table 5). Data fields in
proprietary sentences contain only valid characters and the delimiter characters “,” and “*”, but
are not defined by this standard.
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Because of the presence of variable data fields and null fields, specific data fields shall only be
located within a sentence by observing the field delimiters ",". Therefore, it is essential for the
listener to locate fields by counting delimiters rather than counting the total number of
characters received from the start of the sentence.

7.2.3.2 Variable length fields

Although some data fields are defined to have fixed length, many are of variable length in order
to allow devices to convey information and to provide data with more or less precision,
according to the capability or requirements of a particular device.

Variable length fields may be alphanumeric or numeric fields. Variable numeric fields may
contain pdecimat poimtand may contain teading or traifing zeros.

7.2.3.3 Data field types

variable
ith their
rized in

Data fie]ds may be alpha, numeric, alphanumeric, variable lengt
(with a portion fixed in length while the remainder varies). So
value dictated by a specific sentence definition. The allowable
8.2 (Taljle 5).

7.2.3.4 Null fields

A null fleld is a field of length zero, i.e:
shall be|lused when the value is unreliable o

For example, if heading information weére not 3
becausg a user cannot distinguish between™0Q0"
"000". However, a null field)with nre_characters

transmifted.

sending data of "000" is misleading
) no data and a legitimate hepding of
learly indicates that no data |s being

Null fields with thejr del e a : fellowing appearance depending on where they are
located jn the s

The AS J ¢ 00) shall not be used as the null field.
7.2.4
A check ald“shall be transmitted in all sentences. The checksum field is the last flield in a

sentence and,fo the checksum delimiter character "*". The checksum is the gight-bit

exclusive'OR (no start or stop bits) of all characters in the sentence, including ","[{and “*”

ngn [ ki Ny

Q
v U

H H la 4 1o 4 - 1 ol el ol bl 1l L. b
delimite S, oetweeT ottt ot mecroamg—tne T ana e geTmtteTrs:

The hexadecimal value of the most significant and least significant four bits of the result is
converted to two ASCII characters (0-9, A-F) for transmission. The most significant character is
transmitted first.

Examples of the checksum field are:

$GPGLL,5057.970,N,00146.110,E,142451,A*27 and
$GPVTG,089.0,T,,,15.2,N,,,*53.

7.2.5 Sequential message identifier field

This is a field that is critical to identifying groups of 2 or more sentences that make up a multi-
sentence message. This field applies only to a single sentence formatter, and is not used to
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associate different sentence formatters. This field is incremented each time a new multi-
sentence message is generated with the same sentence formatter. This field’s value is reset to
zero when it is incremented beyond the defined maximum value. This field’s maximum value,
size, and format of this field is determined by the applicable sentence definition in Clause 8
This is one of three key fields supporting the multi-sentence message capability (see 7.3.9).

7.3 Sentences
7.3.1 General structure

This subclause describes the general structure of sentences. Details of specific sentence
formats are found |n 8.3. Some sentences ‘may speC|fy restrlctlons beyond the general

limitatiop as fixed
length, - , 6 y, etc.
The makimum number of characters in a sentence shall be 82, con of 79
charactgrs between the starting delimiter "$" or “!” and the terminati >,
The mini i i i . o/ fi i hall be anaddress field
containi i i vhichCs iftes the number of
data fie if 3 i a fields
are tranp A fields.
The maki aximum
sentenc always
be used|i

All sente with the
sentence-

7.3.2

Approvgd sent andard.
Approvgd sentences’a recated
sentenck has been ré

Other sé¢nten

NOTE S from the
National M

An appr

ASCII HEX Description

"$" or “I” 24 or 21 — start of sentence

<address field> — talker identifier and sentence formatter

["," <data field>] — zero or more data fields

["," <data field>]

"*" <checksum field> — checksum field

<CR><LF> 0D OA — end of sentence


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 18 - 61162-1 © IEC:2010

7.3.3 Parametric sentences
7.3.3.1 Description

These sentences start with the "$" delimiter, and represent the majority of sentences defined
by this standard. This sentence structure, with delimited and defined data fields, is the
preferred method for conveying information.

The basic rules for parametric sentence structures are:

e the sentence begins with the "$" delimiter;

e only approved sentence formatters are allowed. Formatters used by special-purpose
encgpsulation sentences cannot be reused. See 8.2,

e only|valid characters are allowed. See 8.1 (Tables 1 and 2);
e only|approved field types are allowed. See 8.2 (Table 5);

e data|fields (parameters) are individually delimited, and thei hd often

desgribed in detail by this standard;
e encgpsulated non-delimited data fields are NOT ALLO

7.3.3.2 Structure

The follpwing provides a summary explan icture:

$aaccc,|c---c*hh<CR><LF>

ASCII HEX Description
"$" 24 Start\of sente \g. delimiter.
aaccc anumeric characters identifying type of talker,

f atter. The first two characters identify the talker.

the sentence formatter mnemonic code identifying

y and the string format of the successivg fields.

onicsHwill be used as far as possible to facilitate readouts by

. starts each field except address and checksum
fields. If it is followed by a null field, it is all that remains to|indicate
o data in a field.

Data sentence block: follows address field and is a series|of data
fields containing all of the data to be transmitted. Dgta field
sequence is fixed and identified by the third and suhlsequent
characters of the address field (the sentence formatter). Data fields

may be of variable length and are preceded by delimiters ",".

c---C

e 2A checksum delimiter: follows last data field of the sentence. It
indicates that the following two alpha-numeric characters show the
HEX value of the checksum.

hh Checksum field: the absolute value calculated by exclusive- OR'ing
the eight data bits (no start bits or stop bits) of each character in the
sentence between, but excluding, "$" and "*". The hexadecimal
value of the most significant and least significant four bits of the
result are converted to two ASCIl characters (0-9, A-F) for
transmission. The most significant character is transmitted first. The
checksum field is required in all cases.
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<CR><LF> 0D 0A End of sentence: sentence terminating delimiter.
7.3.4 Encapsulation sentences

7.3.4.1 Description

These sentences start with the "!" delimiter. The function of this special-purpose sentence
structure is to provide a means to convey information, when the specific data content is
unknown or greater information bandwidth is needed. This is similar to a modem that transfers
information without knowing how the information is to be decoded or interpreted.

The basic rules for encapsulation sentence structures are:

e the gentence begins with the "!" delimiter;

e only| approved sentence formatters are allowed. Formatters ed \byy _co
parametric sentences cannot be reused. See 8.2;

e only|valid characters are allowed. See 8.1 (Tables 1 and 2);

e only|approved field types are allowed. See 8.2 (Table 5);

e only|six-bit coding may be used to create encapsula 3 S (Table §

e encdpsulated data fields may consist of any numper o hd their conte
identified or described by this standard

e the |sentence shall be defined w : field and any nu
parametric data fields separated by\the ield/delimiter. The encapsulated d
shal e sentenCe, not counting the ch
field] See 7.2.3

e the gentence contains g

e the gentence contains 3

entional

);

nt is not

mber of
ata field
ecksum

e the g$entence contaij S i sage-identifier" field. See 7.3.4.1;

e the sentenctai fill bi ield\immediately following the encapsulated ddta field.
Thefill bits field > ) last data field in the sentence, not counting the
chegksum field., 7

NOTE Thi n is to be used only when absolutely necessary, and will only be

considere ditions are true, and when there is no alternative.

Condition nknown by devices having to convey the information. For example} the ABM

and BBM eet thls condition, because the content is not known to the Automatic Identificatign System

(AIS).

Condition| 2: 3 tion requires a significantly higher data rate than can be achieved by the IEC 61162-1

(4 800 Bd|) and'IE€ 6162-2 (38 400 Bd) standards utilizing parametric sentences.

By encapsulating a large amount of information, the number of overhead characters, such as "," field deliriters can

be reduc d, |cou:t;||y HY h;yhcl data—transferrates—His vety thastatforthis—second—condittontobefulfifed. As an

example, an AIS has a data rate capability of 4 500 messages per minute, and satisfies this condition, resulting in
the VDM and VDO sentences.

7.3.4.2

Structure

The following provides a summary explanation of the approved encapsulation sentence
structure:

laaccc,x1,x2,x3,c--¢,x4*hh<CR><LF>

ASCII

HEX description

21 start of sentence: starting delimiter.
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Cc--C

x4
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hh
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address field: alphanumeric characters identifying type of talker, and
sentence formatter. The first two characters identify the talker. The
last three are the sentence formatter mnemonic code identifying the
data type and the string format of the successive fields. Mnemonics
will be used as far as possible to facilitate readouts by users.

field delimiter: starts each field except address and checksum fields.
If it is followed by a null field, it is all that remains to indicate no data
in a field.

total number of sentences field: encapsulated information often
requires more than one sentence. This field represents the total
number of encapsulated sentences needed. This may be a fixed or

variable length, and is defined by the sentence 8.3.

sentence number field: encapsulated infg i requires
more than one sentence. This field identifies whi of the
total number of sentences this is. Thi i X variable

sequential message identifier <ield: es one
encapsulated message congisti e e sentencgs, from
[ ~ rmatter.
sage is
bsulated
beyond
of this
lions in

ric data
a is fixed
and subsequent characters of the jaddress
e formatter"). Individual data fields may be of
iable(fength.and are preceded by delimiters ",". The encapsulated

aJl’ always be the second to the last data field in the

its field: this field represents the number of fill bits ddded to
plete the last six-bit coded character. This field is requfred and
immediately follow the encapsulated data figld. To

ncapsulate, the number of binary bits shall be a multiple of|six. If it
is not, one to five fill bits are added. This field shall be sef to zero
when no fill bits have been added. The fill bits field shall alivays be
the last data field in the sentence. This shall not be a null field.

2A

checksum delimiter: follows the last data field of the sentence. It
indicates that the following two alphanumeric characters show the
HEX value of the checksum.

checksum Field: the absolute value calculated by exclusive-OR'ing
the 8 data bits (no start bits or stop bits) of each character in the
sentence, between, but excluding "!I" and "*". The hexadecimal value
of the most significant and least significant 4 bits of the result are
converted to two ASCIlI characters (0-9, A-F (upper case)) for
transmission. The most significant character is transmitted first. The
checksum field is required in all transmitted sentences.

<CR><LF> 0D 0A end of sentence: sentence terminating delimiter.
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Query sentences

Description

Query sentences are intended to request approved sentences to be transmitted in a form of
two-way communication. The use of query sentences implies that the listener shall have the
capability of being a talker with its own bus. Query sentences shall always be constructed with
the "$" — start of sentence delimiter.

The approved query sentence contains, in the order shown, the following elements:
ASCII HEX description
"g" 24 startof sentence
<ag> talker identifier of requester
<ag> talker identifier for device from which d quested
"Q" query character, identifies query addres
data field delimiter
<ccic> approved sentence formatter sted
"*" ['<checksum field> checksum field
<CR><LF>0D 0A end of sentence
7.3.5.2 Reply to query sentence
The reply to a query sentence is the approved that was requested. The use pf query

sentenc
sentenc
and the

are interconnected. A reply to

n th
i ¢ delay between the receipt of

o

a query
a query

7.3.6

These ithin this standard; these provide a mepns for

manufa re definitions of this standard to transfer data which

does nd oved sentences. This will generally be for ong¢ of the

followin

a) data|i device from the same manufacturer, is device specific,|and not
ina

b) data|i ést purposes prior to the adoption of approved sentences;

c) data| i a type and general usefulness which merits the creation of an approved
sent

NOTE TheTmanufacturers—Teferencetist—ofmmemomnictodesTs—a component of the—equivatert—specification

NMEA 0183. 2

2 The NMEA Secretariat maintains the master reference list which comprises codes registered and formally
adopted by NMEA.

The address for the registration of manufacturer’s codes is:
NMEA 0183 Technical Standards Committee Phone: +1 410 975 9450

7 Rig

gs Ave e-mail: info@nmea.org

Servana Pk, Maryland 21146, USA web site http://www.nmea.org
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A proprietary sentence contains, in the order shown, the following elements:

ASCII HEX
"$" 24
"P" 50
<aaa>

description
start of sentence
proprietary sentence ID

manufacturer's mnemonic code (The NMEA secretariat
maintains the master reference list which comprises codes
registered and formally adopted by NMEA)

[<valid characters,”»” and ”,” >] manufacturer's data

"*”<checksum field> checksum field

<CR?<LF> 0D 0A end of sentence
Proprietary sentences shall include checksums and conform to requi imiting overall
sentence Iength Manufacturer’'s data fields shall contain only valid a Dinclude
“A” and [|“,” for delimiting or as manufacturer’s data Details of prr| i are not
includec i red that
such se
7.3.7
Comma ation or
operatio re ing/Track
control entences. When a command
sentence s to identify that the sentence
has only
Some ¢ and provide a different sentence formatter for
status i interpreted. This is the case with the HTC
sentencp. ne the status of a heading control gystem’s
settings erpretation if a device receives a query sentence
for a HT|
The AQ a command sentence that can also be qugried to
determi tings. The ACA sentence definition provides a fjeld that
when sd the sentence as a status of current settings and not a
commar There is a high probability of misinterpreting this sentence
becausd o-distinct purposes at the same time
To avoi( isinterpretation and to satisfy the requirements of the voyage data
recorde e’ carried on ships under the SOLAS Convention, a clgar and
unambiguous means to identify that a command sentence is to be interpreted as a command or

that it cTntains status

information only and is not a command shall be provided.

Any sentence that contains one or more command fields shall be identified as a “command
sentence”. Command sentences shall contain the “Sentence status flag” field.

Field formatter

Description

Sentence status flag. This field is a required field for any sentence
designated as a command sentence. The field distinguishes the
contents of command sentence as being commands intended to change
settings or as being status information only.

This field shall not be null.
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This field shall contain an “R” when the sentence is a status report of
current settings. This may occur when the sentence is provided in
response to a query or is autonomously generated.

This field shall contain a “C” when the sentence is a configuration
command to change settings. A sentence without a “C” in this field is not
a command. If a designated command sentence cannot be queried, as
stated in the sentence’s definition, this field shall always be set to “C”.

Where data fields are NULL in a command sentence (sentence status
flag = C), there is no change in their setting. When a configuration data
field is NULL in a status report sentence (sentence status flag = R), this
data field Is not configured.

7.3.8 Valid sentences

Approvegd sentences, query sentences and proprietary sentences a i tences.
Sentendes of any other form are non-valid and shall not be trans i

7.3.9 Multi-sentence messages

Multi-septence messages may be transmitted wherg da 0 vailable
character space in a single sentence formatter. e i hessage
use thel same sentence formatter. The key field hessage
capability shall always be included, without.exceptign. A number
of sentgnces, sentence number, and s ential message identifier fields. Only sjentence
definitions containing these fields may d VDM
sentences are good examples of how alsen

The listener should be a b e b higher
priority |/message suc i ould be
discarded as incompl bck that
multi-sentences

discard
nission.

Should
the who

7.3.10

proved
e-8.3). When not specified, the rate shall be consistent with the basic
tion cycle but generally not more frequently than once per second.

Frequer]c
sentenc
measur¢ment o

alcu

It is dedirable that sentences be transmitted with minimum inter-character elr_\:ming, aT: ferab|y

as a near continuous burst, but under no circumstance shall the time to complete the
transmission of a sentence be greater than 1 s.

7.3.11 Additions to approved sentences

In order to allow for improvements or additions, future revisions of this standard may modify
existing sentences by adding new data fields after the last data field but before the checksum
delimiter character "*" and checksum field. Listeners shall determine the end of the sentence
by recognition of "<CR><LF>" and "*" rather than by counting field delimiters. The checksum
value shall be computed on all received characters between, but not including, "$" or “I” and "*"
whether or not the listener recognizes all fields.

7.4  Error detection and handling

Listening devices shall detect errors in data transmission including:
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a) checksum error (see 7.2.4);

b) invalid characters (see 7.1.3);

61162-1 © IEC:2010

c) incorrect length of address field (see 7.2.2), and data fields as specified within sentence
definitions;

d) time out of sentence transfer (see 7.3.10).

Listening devices shall use only correct sentences, consistent with the version of IEC 61162-1
supported by the talker devices.

7.5 Handling of deprecated sentences

designs.

jrable to

General gentence
in the urrently
recommiended sentence in new or revised designs. It is de tarers| provide
both ney and old sentences whenever possible for a period will serve as g phase-
in periodl for new sentences.
8 Data content
8.1 Character definitions
Tables 1, 2 and 3 indicate character definiti
ASCII Hé\)(\\ DEC Descriptipn
<CR> \ 2 \QP \/ 13 Carriage return
<LF> \) 10 Line feed — End qf
sentence delimitgr
$ x \\&‘r/ 36 Start of sentence|delimiter
< N 2a 42 Checksum field delimiter
RN 2C 44 Field delimiter
i \ 21 33 Start of encapsylation
sentence delimitgr
VO 5C 92 TAG block delimifer
Code delimiter for|[HEX
A 5E 94 representation of ISO 8859-
1 (ASCII) characters
~ 7E 126 Reserved for future use
<del> 7F 127 Reserved for future use
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Table 2 — Valid characters

ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
Space 20 32 @ 40 64 60 96
Reserved 21 33 A 41 65 61 97
" 22 34 B 42 66 b 62 98
" 23 35 c 43 67 c 63 99
Reserved 24 36 D 44 68 d 64 100
% 25 37 E 45 69 e 65 101
8 26 38 F 46 70 f 66 102
' 27 39 G 47 71 o (| e 103
( 28 40 H 48 72 /Q< h 68 104
) 29 41 | 49 73 i 65, 105
Reserved 2A 42 J 4A 74 \1\ \ G\A\ 106
¥ 2B 43 K 4B 75 N e 107
Reserved 2c 44 L 4c 7& \ 6C 108
- 2D 45 M 4D 77 m\ 6D 109

2F 46 N 4E j?}; p S 6E 110
/ 2F 47 ) A 6F 111
0 30 48 P 0 \sg ) b 70 112
1 31 49 Q /l \sq\ 81 q 71 113
2 32 50 R K (52 }2 r 72 114
3 33 51"\ /S 5 83 s 73 115
4 34 152 T 54 ) 84 t 74 116
5 35 [ 53 N 55 85 u 75 117
6 36 ) B4 [¢ . 56 86 v 76 118
7 37 [ e wN | 87 87 w 77 119
8 38/\ 56\ x> 58 88 X 78 120
9 9\ |\ ory ~ 59 89 v 79 121

3 )\ \5\8 \/ z 5A 90 z 7A 122
: 3B 59\ 58 91 { 78 123
< 30 e’ Reserved 5C 92 | 7C 124
= 3D 61 ] 5D 93 } 7D 125
> 3E 62 Reserved 5E 94 Reserved 7E 126
? 3F 63 5F 95 Reserved 7F 127
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Table 3 — Character symbol

Symbol Definition
A Status symbol; Yes; Data valid; Warning flag clear; Auto; Ampere, ASCII
a Alphabet character variable A through Z or a through z
B Bar (pressure, 1 000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))), Bottom
C Celsius (Degrees); Course-up
c Valid character; Calculating
d Destination-identification
D Degrees (of arc)
E Error; East; Engine
F Fathoms (1 fathom equals 1,828 766 m) < h O
f Feet (1 foot equals 0,304 79 m) <
G Great circle; Green /\ \ \
g Good \\ \
H Compass heading; Head-up; Hertz; Humidity \ \ \ >
h Hours; HEX number / \
| Inches (1 inch equals 0,0254 m) & j / p
J Input operation completed A > / ( \ N >
K Kilometres; km/h; kg/m3 \ \ )
k Kilograms /k
L Left; Local; Lost target K (\ >
I Latitude; Litres; I/s /\ /\ S . \>
M Metres; m/s; Magf@tiwan}él; (;_@ic}ng\reé )
m Minutes; messag \\
N Nautical ilesyKnats; North; North-up; Newjor
n Numeral; a}/r Ss >
P Purple; Prg{rl\\w (Mv?he{] follo}mg "$" or “I"); Position sensor; Per cent; Pascal (pressure
Q Quer)}/{{g\w\t bé\ng\%:qu\)‘id
R nghNRhuMe\ged,\Wwe; Reference; Radar tracking; revolutions/min (RPM)
S @)Mat iIesN 609,31 m); Statute miles/h; Shaft Salinity parts/thousand; Simulator moge
s Se%ﬂdg;%ix-ﬁi{ Mer, Source-identification
T Time diffWrue; Track; Tracked target
t Test
U Dead reckoning estimate
u Sign, if minus "-" (HEX 2D)
\Y Data invalid; No; Warning flag set; Manual; Volt
W West; Water; Wheelover
X Numeric character variable
y Longitude
Time
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8.2 Field definitions
Field definitions are indicated in Tables 4 and 5.

Table 4 — Talker identifier mnemonics

Talker device Identifier
Heading/track controller (autopilot) general AG
magnetic AP
Automatic identification system Al
Bilge system Bl
Bridge navigational watch alarm system BN
Communications: digital selective calling (DSC) CD
data receiver CR
satettite CS
radio-telephone (MF/HF) ( CT
radio-telephone (VHF) N~ cV
scanning receiver \ CX
Direction finder Q \DF
Duplex repeater station DU
Electronid chart system (ECS) { & EC
Electronid chart display and information system (ECDIS) RN El
Emergendy position indicating radio beacon (EPIRB) ) X EP
Engine robm monitoring system x X ) ER
Fire door [controller/monitoring system - FD
Fire extinfuisher system / \ FE
Fire detedtion system U/ FR
Fire sprinkler system ( VOTAS FS
Galileo pdsitioning system N ) A~N) ./ GA
Global pokitioning system (GPS) \ N ) GP
GLONASS$ positioning system GL
Global napigation satellite system (GNSS) — GN
Heading densors: compass, magnetié HC
gyro, north seeking. | HE
fluxdate X HF
gyre, noh<north seeking ~u>— HN
Hull door [controller/monitoring system ) HD
Hull stresp monitoring | NN HS
Integrated instrumentation { N I
Integrated navigatiod \ > N IN
LORAN: UORAN-C LC
Navigatioh light controllet” NA NL
Proprietafy code N P
Radar andl/or radar plotting RA
Propulsioh machijrtery includingtémote control RC
Sounder, [depth{ N S SD
Steering dear/steering enging \ SG
Electroniddpositianing system, other/general SN
Sounder, [scanning < N ) SS
Turn rate [indicator\.J Tl
Microprodessor-contreller > upP
(0<=#<=9) User-configured talker identifier? U#
Velocity slensefs: Doppler, other/general VD
speed Tog, waier, magnefic VM
speed log, water, mechanical VW
Voyage data recorder VR
Watertight door controller/monitoring system WD
Water level detection system WL
Transducer YX
Timekeeper, time/date: atomic clock ZA
chronometer ZC
quartz Z2Q
radio update zV
Weather instrument WI

@ The U# talker identifier does not convey the nature of the device transmitting the sentence, and should not be
“fixed” into a unit at manufacture. This is intended for special purpose applications. The U# talker identifier

indicates that the devices talker identifier has been changed through external control.
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Table 5 — Field type summary
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Field type Symbol Definition

Special format fields

Status A Single character field:

A = Yes, data valid, warning flag clear
V = No, data invalid, warning flag set

Latitude (LIIA; Fixed/variable length field:
degrees/minutes and decimal — two fixed digits of degrees,
two fixed digits of minutes and a variable number of digits for
a decimal fraction of minutes. Leading zeros always included
for degrees and minutes to maintain fixed gth. Thie decimal
point and associated decimal fraction are>optiopal if full
resolution is not required. (\

Longitudg YYYYY.yy Fixed/variable length field:
degrees/minutes and d degrees,
two fixed digits of minutes an digits for
a decimal fraction included
for degrees and length. The decimal
point and are optiopal if full
resolution i

Time hhmmss.ss

i i i digits of
o fi i j f seconds
3 action of
5 , minutes

b point and
olution is

Defined field onstants,

alpha characters. Such a field is indicafjed in this
by the presence of one or more valid characters.
Excluded from the list of allowable characters| are the
following which are used to indicate field types within this
standard: "A", "a", "c", "hh", "hhmmss.ss", "Ifl.II", "x",
(\ "Yyyyy.yy".

Numeric yalue field{ \ }

Variable number X Variable length integer or floating numeric field.| Optional
leading and trailing zeros. The decimal point and gssociated
decimal fraction are optional if full resolution is nof required
(example: 73.10 = 73.1 = 073.1 = 73). The specific §se of this
formatter and restrictions (for example integer, [range) is

defined in the sentence definition.

Fixed HEX field hh- Fixed length HEX numbers only, MSB on the left.

Variable HEXield h--h Variable length HEX numbers only, MSB on the left.

Fixed six-bit field ss__ Fixed length six-bit coded characters only. See Annex C for
field conversions.

Variable six-bit field S--S Variable length six-bit coded characters only. See Annex C
for field conversions.

Information fields

Variable text c--C Variable length valid character field.

Fixed alpha field aa- Fixed length field of upper-case or lower-case alpha
characters.

Fixed number field XX- Fixed length field of numeric characters.

Fixed text field cc- Fixed length field of valid characters.
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Field type Symbol ‘ Definition

NOTE 1 Spaces should only be used in variable text fields.

NOTE 2 A negative sign "-" (HEX 2D) is the first character in a field if the value is negative. When used, this
increases the specified size of fixed length fields by one. The sign is omitted if the value is positive.

NOTE 3 Units of measure fields are appropriate characters from the symbol table (Table 3) unless a specific unit
of measure is indicated.

NOTE 4 Fixed length field definitions show the actual number of characters. For example, a field defined to have a
fixed length of 5 HEX characters is represented as hhhhh between delimiters in a sentence definition.

8.3 Approved sentences

8.3.1 General format

General| format of printed sentence information:

{mnemonic} — {name}

{definition paragraph}
$--{sentence}
I_{fleld descriptions}
start of sentence

8.3.2 AAM — Waypoint arrival alar

Status qf arrival (entering ssm the perpendicular of the coursq line) at

waypoint c--c.

$--AAM,

8.3.3

The ABK-senterce is generated when a transaction, initiated by reception of an ABM,| AIR, or
BBM seantence, is ‘eompleted or terminated. This sentence provides information about the
succesg or+failure of a requested ABM broadcast of either ITU-R M.1371 Messages b or 12.
The ABK process utilises the information received in ITU-R M.1371 Messages 7 and 13. Upon
reception of either a VHF Data-link Message 7 or 13, or the failure of Messages 6 or 12, the
AIS unit delivers the ABK sentence to the external application. This sentence is also used to
report to the external application the AIS unit's handling of the AIR (ITU-R M.1371 Message
15) and BBM (ITU-R M.1371 Messages 8, 14, 19, and 21) sentences. The external application
initiates an interrogation through the use of the AIR-sentence, or a broadcast through the use
of the BBM sentence. The AIS unit generates an ABK sentence to report the outcome of the
ABM, AIR, or BBM broadcast process.

The ABK is also used as an input and output to indicate that a received Message 12 has been
read and acknowledged on a display unit.
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$--ABK,XXXXXXXXX,X,X.X,X,X*hh<CR><LF>

LType of acknowledgement (see Note 5)
Message sequence number (see Note 4)
ITU-R M.1371 Message ID (see Note 3)

AIS channel of reception (see Note 2)

MMSI of the addressed AIS unit (see Note 1)

NOTE 1
being adq
message,

NOTE 2
received.

NOTE 3
addressin

NOTE 4
uniquely
sequence
number. 1

NOTE 5

0 = Mess3
1 = Messg
2 = mess
3 =reque

4 = late

referg

5 = mess

Identifies the distant addressed AIS unit involved with the acknowledgement. |
ressed (ITU-R M.1371 Messages 15 and 16), the MMSI of the first dista
is the MMSI reported here. This is a null field when the ITU-R M.1371 Mes

This indicates to the external application the type of ITU-R M.13
g. Also see the message IDs listed in Note 4.

TU-R M.1371 Message ID
6
7
8
12
13
14
15

Acknowle
ge (6 or 12)'s

MMSI is

ifled in the

Bent was
ntence is

AIS unit,
makes a
sequence

ship) and
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8.3.4 ABM - AIS addressed binary and safety related message

This sentence supports ITU-R M.1371 Messages 6 and 12 and provides an external application
with a means to exchange data via an AIS transponder. Data is defined by the application only,
not the AIS unit. This message offers great flexibility for implementing system functions that
use the transponder like a communications device. After receiving this sentence via the
IEC 61162-2 interface, the transponder initiates a VDL broadcast of either Message 6 or 12.
The AIS unit will make up to four broadcasts of the message. The actual number will depend
on the reception of an acknowledgement from the addressed “destination” AIS unit. The
success or failure of reception of this transmission by the addressed AIS unit is confirmed
through the use of the “Addressed binary and safety related message acknowledgement” ABK
sentence formatter, and the processes that support the generation of an ABK sentence.

1--ABM, K, X, X, XXXXXXXXX,X,XX,5—S,Xx*hh<CR><LF>

L Number of fill-bits, 0 to 5 (

(see Note 4)
The MMSI of the de

—_

je,

NOTE 1 L first field
specifies [he total n S S € ge, minimum value 1. The second field |dent|f|eS| the order
of this septence in t i iccessive
sentenceg

NOTE 2 i identifi grves two purposes. It meets the requirements as stated in|7.2.5 and
it is the s i /1371 in Message types 6 and 12. The range of this field is|restricted
by ITU-R|M. ntlal message identifier value may be re-used after the AIS unit prgvides the
“ABK” ach e

NOTE 3 AlS\unit that is the destination of the message.

NOTE 4 is to be used for the broadcast: 0 = no broadcast channel pfeference,
1 = broad , 2 = broadcast on AIS channel B, 3 = broadcast message on both AIS |channels,
A and B.

NOTE 5 |This is”the content of the “binary data” parameter for ITU-R M.1371 Messages 6, or the “Safdty related
Text” parpmeter for Message 12. Up to 936 bits of binary data (156 six-bit coded characters) using|multi-line
sentences. The first sentence may contain up to 48 valid six-bit codes (288 bits). Following sentences may contain
up to 60 valid six-bit codes (360 bits), if fields 4, 5, and 6 are unchanged from the first sentence and set to null. The
actual number of valid characters should be such that the total number of characters in a sentence does not exceed
the “82-character” limit.

NOTE 6 This cannot be a null field. See “x4 “ in 7.3.4.

8.3.5 ACA - AIS channel assignment message

An AIS device can receive regional channel management information in four ways:
ITU-R M.1371 Message 22, DSC telecommand received on channel 70, manual operator input,
and an ACA sentence. The AIS unit may store channel management information for future use.
Channel management information is applied based upon the actual location of the AIS device.
An AIS unit is “using” channel management information when the information is being used to
manage the operation of the VHF receiver and/or transmitter inside the AIS unit.
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This sentence is used both to enter and obtain channel management information. When sent to
an AIS unit, the ACA sentence provides regional information that the unit stores and uses to
manage the internal VHF radio. When sent from an AIS unit, the ACA sentence provides the
current channel management information retained by the AIS unit. The information contained in
this sentence is similar to the information contained in an ITU-R M.1371 Message 22. The
information contained in this sentence directly relates to the initialisation phase and dual
channel operation and channel management functions of the AIS unit as described in ITU-R
M.1371.

$--ACA, x,llIl.ILa,yyyyy.yy,a,lllLI,a,yyyyy.yy,a,X,XXXX,X,XXXX,X,X,X,a,X,hhmmss.ss*hh<CR><LF>

Time of “in use”
lote 9)

change(seée™)

[ce

O

level contr
e Note 6)
- Tx/Rx mode contrp
C (see Note 5)
hannel B bandwidth
(see Note 4)
5 — Channel B (see Note 3)
W Channel A bandwidth (see Note 4)
A Channel A (see Note 3)
— Transition zone size (see Note 2)

)}
D )

N

7

Region southwest corner longitude — E/\V

@
i

gion southwest corner latitude — N/S

eg northeast corner longitude — E/W

?
U

gion nottheast corner latitude — N/S (see Note 2)

umber, 0 to 9 (see Note 1)

NOTE 1 [This/s\us ind the contents of the ACA and ACS sentences together. The ACS sentence, when
provided pythe/AlS unity should immediately follow the related ACA sentence, containing the same |sequence
number. The“AlS unit generating the ACA and ACS sentences, should increment the sequence number i
an ACA/A T - T f f : f T
ACS sentence is not related to the information in the ACA sentence if the sequence numbers are different. When an
AIS unit is queried for an ACA sentence, the AIS unit should respond with the ACA/ACS sentence pair. When an
external device is sending an ACA sentence to the AIS unit, the sequence number may be null if no ACS sentence
is being sent.

NOTE 2 The resolution of the longitude and latitude fields is 1/10 minute. The range of the transition zone size is
1 to 8 nautical miles.

NOTE 3 VHF channel number, see ITU-R M.1084, Annex 4

NOTE 4 Value of 0, bandwidth is specified by channel number, see ITU-R M.1084, Annex 4
Value of 1, bandwidth is 12,5 kHz.

NOTE 5 Value of 0, transmit on channels A and B, receive on channels A and B,
Value of 1, transmit on channel A, receive on channels A and B,

Value of 2, transmit on channel B, receive on channels A and B,

Value of 3, do not transmit, receive on channels A and B,

Value of 4, do not transmit, receive on channel A,

Value of 5, do not transmit, receive on channel B.

NOTE 6 Value of 0, high power
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Value of 1, low power
NOTE 7 Source identifiers:
A =1TU-R M.1371 Message 22: Channel Management addressed message,
B = ITU-R M.1371 Message 22: Channel Management broadcast geographical area message,
C = IEC 61162-1 AIS Channel Assignment sentence,
D = DSC Channel 70 telecommand,

M = operator manual input.
This field should be null when the sentence is sent to an AIS device.

NOTE 8 This value is set to indicate that the other parameters in the sentence are “in-use” by an AIS unit at the
time that the AIS unit sends this sentence. A value of “0” indicates that the parameters are not “in-use”, and a value
of “1” indicates that the parameters are “in-use”. This field should be null when the sentence is sent to an AIS
mobile unit. A value of “1” sent to a base station indicates that the parameters are “in-use”; a value of “0” indicates
not “in-usg”.

NOTE 9 |This is the UTC time that the “In-use flag” field changed to the indicated st
when the sentence is sent to an AIS unit.

fieldNshoyld be null

8.3.6 ACK - Acknowledge alarm

Acknow|edge device alarm. This sentence is used to acknox eported

by a deyice.

$--ACK xxx*hh<CR><LF>

I_ Unique alarm number

8.3.7 ACS - AIS channel manage

This sephtence is used in sentence. This sentence identifies the
originatgr of the informatio i sentence and the date and time the |JAIS unit
received that informatio

$--ACS X, XXXXXXXXX,h
< >

\/ Sequence number 0 to 9 (see Note)

Month, 01 to 12 —1——UTC
Day, 01 to 31 —
UTC of receipt of channel management informatign

MMSI of originator

A

NOTE This is used to bind the contents of the ACA and ACS sentences together. The ACS sentence, when
provided by the AIS unit, should immediately follow the related ACA sentence, containing the same sequence
number. The AIS unit generating the ACA and ACS sentences, should increment the sequence number each time
an ACA/ACS pair is created. After 9 is used the process should begin again from 0. Information contained in the
ACS sentence is not related to the information of the ACA sentence if the sequence numbers are different. When
an external device is sending an ACA sentence to the AIS unit, the sequence number may be null if no ACS
sentence is being sent.

8.3.8 AIR - AIS interrogation request

This sentence supports ITU-R M.1371 Message 10 and 15. It provides an external application
with the means to initiate requests for specific ITU-R M.1371 messages, from distant mobile or
base station, AIS units. A single sentence can be used to request up to two messages from
one AIS unit and one message from a second AIS unit, or up to three messages from one AIS
unit. The message types that can be requested are limited. The complete list of messages that
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may be requested can be found within the Message 15 description in ITU-R M.1371. Improper
requests may be ignored. With Message 10 always Message 11 is requested.

The external application initiates the interrogation. The external application is responsible for
assessing the success or failure of the interrogation. After receiving this sentence, the AIS unit
initiates a radio broadcast (on the VHF Data Link) of a Message 10 or 15 — interrogation. The
success or failure of the interrogation broadcast is determined by the application using the
combined reception of the ABK-sentence and VDM sentences provided by the AIS unit. After
receiving this AIR-sentence, the AIS unit shall take no more than four seconds to broadcast the
Message 10 or 15, and the addressed distant unit(s) shall take no more than another four
seconds to respond — a total of eight seconds.

If the refjuested message type is 11 then a Message 10 is transmitted to only one statjon. The
fields off station 2 should be null fields in this case.

Messagg 1D2.1, station-2 reply slot (see Note 6)
Messpge 1D1.2, station-1 reply slot
see Note 6)
Messppge 1D1.1, station-1 reply slot
s$ee Note 6)
Chapnnel of interrogation (see Note 5) —
F$--AIR, HXXXXXXXX, X. X, X, X. X, X, XXXXXXXXX,X.X,X,a,X.X,X.

—

2 (see

NOTE 1 [ldentifies the first| distan i inte . i quest two

message humbers fromthe fi
NOTE 2 |The foIIo

ITU-R M.1371 Message

unit. See

Class B equipment position report,
Class B equipment position report,
Aids-to-navigation report,

Message 24, tatic-data report,

lessaqe 11 UTC and date response In this case message 10 is transmitted

Examples of messages that may be requested from a distant AIS base station include:
Message 4, Base station report,
Message 24, Static-data report.

NOTE 3 This field is used to request a message that has been further sub-divided into alternative data structures.
When requesting a message with alternative data structures, this message sub-section field should be provided, so
that the correct sub-division of the message data is provided. If the message structure is not sub-divided into
different structures, this field should be null.

NOTE 4 This identifies the second distant AIS unit being interrogated. Only one message may be requested from
the second AIS unit. The MMSI of the second AIS unit may be the same MMSI as the first AIS unit.

NOTE 5 A = Channel A
B = Channel B
Null = no specific channel is being assigned. AIS mobile stations should ignore this data field.
NOTE 6 Start slot number of interrogation reply, 0 to 2 249. Null if interrogation reply slot is not being assigned.

AIS mobile stations should ignore this data field.
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8.3.9 AKD - Acknowledge detail alarm condition

This sentence provides for acknowledgement of a detailed alarm condition reported through
ALA.

NOTE 1 As IEC 61162-1 does not guarantee reliable transport, the designer should be very careful about how this
sentence is used. Problems can occur either when the initial alarm message was lost or when the
acknowledgement message was lost. A possible solution is to retransmit the alarm message until acknowledgement
has been received. When acknowledgement has been received, an alarm acknowledged should be sent. This
acknowledgement should be sent on all subsequent acknowledgements. Acknowledgements should be sent on each
received alarm message after acknowledgement and further on until the alarm acknowledgement message has
been received.

$--AKD,hhmmss.ss,aa,aa,xx,xxx,aa,aa,xx *hh<CR><LF>

— Instance of equipment/unit/item
acknowledgement (see Note 6

acknowledgement (see
L — Type of alarm (see Note 3)
Instance number of equipme
— Sub system equipment indica
source (see Note 3)
— System indicator of origing

NOTE 2

NOTE 3 sentence
being ack

NOTE 4 two fixed
character

NOTE 5 two fixed
character

NOTE 6 eld is two
fixed num|

8.3.10

This sentence its 3 eported.
Unlike A i G ditions.

NOTE 1 dedicated

alarm detgction.sys

NOTE 2 |As’ JE€ 61162-1 does not guarantee reliable transport, the designer should be very careful about how this
sentence| is,Yused. Problems can occur either when the initial alarm message was lost or when the
acknowledgement message was lost. One possible solution (in some cases) is to retransmit the alarm message
until acknowledgement has been received. When acknowledgement has been received, an alarm acknowledged
should be sent. This acknowledgement should be sent on all subsequent acknowledgements. Acknowledgements
should be sent on each received alarm message after acknowledgement and further on until the alarm
acknowledgement message has been received.

em.
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$--ALA hhmmss.ss,aa,aa,xx,xxx,a,a,c--¢c *hh<CR><LF>

NOTE 3
this shoul

NOTE 4

NOTE 5
group ala

NOTE 6

NOTE 7
to 999 arg

NOTE 8

NOTE 9

NOTE 10
limited by

8.3.11

Local a
device 4

$--ALR K

Indicator characters as sub-system of alarm source. This field is two fiXe
ms or if no sub-system can be identified, this should be a null field.

user definable.

This field is a single character specified by the following

N = normal state;
H = alarm state (threshold exceeded);

This field is a single character specifie

O = override.

l— Alarm’s description text (see Note 10)
Alarm’s acknowledged state (see Note 9)

Alarm condition (see Note 8)

Type of alarm (see Note 7)
Instance number of equipment/unit/item (see Note 6)

Sub system equipment indicator of original alarm source (see Note 5)

— System indicator of original alarm source (see Note 4)

— Event time (see Note 3)

’ | Alarm’s description text

Alarm’s acknowledge state, A = acknowledged

V= unacknowledged

Alarm condition (A = threshold exceeded, V = not exceeded)
Unique alarm number (identifier) at alarm source
Time of alarm condition change, UTC

61162-1 © IEC:2010

available,

}x D. For

odes 900

brs will be

pn on a
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APB - Heading/track controller (autopilot) sentence B

Commonly used by autopilots, this sentence contains navigation receiver warning flag status,
cross-track-error, waypoint arrival status, initial bearing from origin waypoint to the destination,
continuous bearing from present position to destination and recommended heading to steer to
destination waypoint for the active navigation leg of the journey.

$--APB, A A, x.x, a, N, A, A, x.x, a, c--C, X.X, a, X.X, a, a*hh<CR><LF>

waypoint, magnetic or true
Bearing, present position to

NOTE 1
A = Auton
D = Diffen
E = Estim
M = Many
S = Simul
N = Data

NOTE 2
1 and 2),
and D = [

8.3.13

This se

the appli

defined
implemd
receivin

destination, magnetic of true
Destination waypoint ID
Bearing origin to destination, M/

XTE units, nautical miles
Direction to steer, L/R
Magnitude of XTE (cross-track-error)

— Status: A = Data valid V = LORAN-C blin
V = general warning flag for o {(
reliable fix is nat availab

Positioning system mode indicator:
omous mode;
ential mode;
ated (dead reckoning)mode;
al input mode;
ator mode;
hot valid.

The positioning

ans to broadcast data, as defined by the application only.
ation only — not the AIS. This message offers great flexil
ey functions that use the AIS unit as a digital broadcast devic
g°\this sentence, via the IEC 61162-2 interface, the AIS unit initiates a VHF broa

| Mode indicator
(see Notes 1 and 2)
Heading to steer to destination

——Status: A= OKornotused V =LORAN- e i bte 2)

ds (fields
tonomous

brovides
Data is
ility for
e. After
dcast of

either

essage o or 14 within 4 s. (See the ABK sentence tfor acknowledgement of the

BM.)
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1--BBM,x,X,X,X,xX,s—s,x*hh<CR><LF>

NOTE 1
AlS unit.

field idenfifies the order of this sentence in the message, minimum value 1.

of fields.

NOTE 2

sequentia|
used. For
message |i
allows fo
collective
sentence,

NOTE 3
broadcasf
and B.

NOTE 4

text” pargmeter for Message 14.
following B

first sentq
a sentend

NOTE 5

8.3.14

Time (U
reckone|

$-BEC,

—— Number of fill-bits, 0 to 5 (see Note 5)
Encapsulated data (see Note 4)
ITU-R M.1371 Message ID (08 or 14)

Sequential message identifier, 0 to 9 (see Note 2)

Sentence number, 1 to 9 (see Note 1)

AIS channel for broadcast of the radio message (see Note 3)

Total number of sentences needed to tran
1to 9 (see Note 1)

Buccessive sentences may use null fields for fields that have not-¢

the possibility that other sentences might be
y, contain a single message. This value is us

This is the content of .
\, up to 58 valid “six-bit” symbols (348
60 bits), if fields 4 and 5 are unchange
nce and set to nul 2 haracters/should be such that the total number of chs
e does not exceed 82-C i

YYYYY.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

L Waypoint ID
Distance, nautical mileg

je,

;ge to the
e second
e number

9 that is
after 9 is
equential

dage. This

at, taken
cific BBM

tnce, 1 =
hannels A

ty related
bits). The
i from the
racters in

e dead-

Bearing, degrees magnetic

Bearing, degrees true
Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S

UTC of observation
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8.3.15 BOD - Bearing origin to destination

Bearing angle of the line, calculated at the origin waypoint, extending to the destination

waypoint from the origin waypoint for the active navigation leg of the journey.
$--BOD, x.x, T, x.x, M, c--c, c--c*hh<CR><LF>

l Origin waypoint ID
Destination waypoint ID

Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

8.3.16 | BWC - Bearing and distance to waypoint — Great circle
Time (UTC) and distance and bearing to, and location of, a specifie

position| $--BWC data is calculated along the great circle path from pr
than alogng the rhumb line.

8.3.17 | BWR - Bearing and distance to waypoint - Rh
Time (TC) and distance and bearing to, and locati

along thle great circle path.

$--BWC|, hhmmss.ss, llILII, a, yyyyy.yy,

$--BWR|, hhmmss.ss, llILIl, a, yyyyy.yy, a, . \,¢--c, a*hh<CR><LF>

L
Mode indic
(see Note)
Waypoint ID
Distance, nautical m

Bearing, degrees magnetic

Bearing, degrees true
Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S

ation

NOTE P, i M mode indicator:

aypoint from
position| $--BWR data is calculated along the rhumb ling : [ position rath

present

iop rather

present
er than

ator

les

N = Data not valid.

The mode indicator field should not be a null field.
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8.3.18 BWW - Bearing waypoint to waypoint

Bearing angle of the line, between the TO and the FROM waypoints, calculated at the FROM
waypoint for any two arbitrary waypoints.

$--BWW, x.x, T, x.x, M, c--c, c--c*hh<CR><LF>

E— FROM waypoint ID

TO waypoint ID
Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

8.3.19 | CBR - Configure broadcast rates for AIS AtoN station me

N

This septence configures slots and transmission intervals that ast AIS

Class Almessage 26.

For Clags A only Message ID 26 is allowed. Only the fine the
SOTDMA reporting interval. If “slot interval, channel A’ ansmits
message 26 only on channel A with the defined reporting-i interval, channel BA”
is defined only, the Class A transmits message 26 o ) vith the defined reporting

interval.| If both slot intervals are defined the < i i e 26 is

This sentence can be queried. The qu S y contain one or more sentenges and
will continue until the transfer of all curfent nation is complete.

Slot interval, channel A (see Note 6)

$——CBR,xxxxxxxxx,xx,x,xx@m *hh<CR><LF>
L_Sentence status flag (see Note 8)
R Slot interval, channel B (see Note 6)
\> Start slot, channel B (see Notes 4 and 5)
<i Start UTC minute, channel B (see Note #)
Y \/ Start UTC hour, channel B (see Note 4)

FATDMA or RATDMA/CSTDMA setup (see Note 7)

/\< — Start slot, channel A (see Notes 4, 5)

Start UTC minute, channel A (see Note 4)
x N Staft UTC hour, channel A (see Note 4)

\ — Message ID index (see Note 3)
sage ID (see Note 2)
=MMSI (see Note 1)

NOTE 1 |This’is a MMSI previously defined for the AIS AtoN station.

NOTE 2 Message ID is the number of the message being scheduled (See ITU-R M.1371). When Message ID is 0
this indicates that the slots being defined will be used for either chaining messages or MEB single transmissions
(See IEC 62320-2).

NOTE 3 Message ID Index is used to distinguish multiple occurrences of the same MMSI and Message ID
combination. Valid range is 0 to 7.

NOTE 4 Nominal start slot for each channel is determined by the combination of Start UTC hour, Start UTC
minute, and Start slot.

NOTE 5 Starting slot valid range is -1 to 2 249. A value of —1 clears the schedule and discontinues the broadcasts
for the indicated channel(s). A null field indicates no change to the current start slot setting when sent to the AtoN
station. In response to a query this field cannot be null. A value of -1 indicates that the message is not scheduled
for broadcast on the indicated channel.

NOTE 6 Message transmission slot interval, valid range is =1 to 3 240 000 slots (24*60*2 250 = 3 240 000 is once
per day). A null field indicates no change to the current slot interval setting when sent to the AtoN station. In
response to a query this field cannot be null, -1 indicates that the slot interval is not set.

NOTE 7 Used to select whether the CBR is configuring a FATDMA schedule or RATDMA/CSTDMA schedule (0
indicates FATDMA, 1 indicates RATDMA, and 2 indicates CSTDMA). For RATDMA/CSTDMA mode, scheduled
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transmissions are between the slot interval and the slot interval plus 150 slots. For Class A only 1 is allowed. It
uses a SOTDMA transmission schedule.

NOTE 8 This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration
command changing settings. This field should not be null.

R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query).

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.

8.3.20 CUR - Water current layer — Multi-layer water current data
$--CUR,A X, X.X,X.X,X.X,a,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR LF>

Speed reference (see Note 4)

B: Bottom track
W: Water track
P: Positioning system

Heading reference in u P/M

—Heading

NOTE 1 Sets of current data produced in one megsurement
instance. Each measurement\ i one sentence containing current data meagurements
at differen , i sam \ iS used to avoid the data measured in anothel instance

to be acc¢pted as o

NOTE 2 |The layer ifi ichilayer thevcurrent data measurements were made from. The pumber of
layers thgt can be m ¥ ari ice. typical number is between 3 and 32, though many|more are
possible.

NOTE 3
set to “walter track®

NOTE 4

ce field is

8.3.21

Water d

$--DBT, Yatfos Moo hh<GRe<tF

i l—l— Water depth, fathoms
Water depth, m

Water depth, feet
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The DDC sentence provides controls for equipment display dimming presets and a display

brightne
$--DDC,

NOTE 1

Ss percentage.

a,xx,a,a*hh<CR><LF>

Brightness percentage 00 to 99 (see Note 2)

|_ Sentence Status Flag (see Note 4)
L I_ Colour palette (see Note 3)

Display dimming preset (see Note 1)

The display dimming preset field contains an indicator that may be associated with-a preset dimmed level

on an ele
D =Dayt
K = Dusk
N = Night
O = Back

Actual dis
provided
operator
the DDC
for the cq
would be

NOTE 2
indicates
the equip
brightest
percentagd

NOTE 3
an electrd

D = Day t
K = Dusk
N = Night
O = Back

NOTE 4
command,

R = Sentd
C = Sentq

8.3.23

This ser

tronic device.
me setting
setting

time setting

ighting off setting

gnored.

The brightness percentage field contga
that the display’s brightness should
ment. The value ninety nine, provided
evel, as determined by the capabilitie

The colour palette preset field contains an
nic device.

me setting
setting

time settir@
ighting off settihg
This field is used
changing

tencejindicate

sentence, the device would switch its display brightne
rresponding indicator value. If the equipment had na

the status of watertight doors, fire doors or other hull openings

gtor that may be associated with a preset dimme|

hpabilities
vides the
receipt of
ptermined
this field

ed as 00,
bilities of
set to the
i to some

d level on

doors.
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$--DOR,a,hhmmss.ss,aa,cc,xxx,XxX,a,a,c--¢c *hh<CR><LF>

I_l— Message description text (see Note 9)
Water tight door switch setting (see Note 8)
Door status (see Note 7)
Door number or door open count (see Note 6)
Second division indicator (see Note 5)
First division indicator (see Note 4)
— Type of door monitoring system (see Note 3)
— Event time (see Note 2)
— Message Type (see Note 1)

NOTE 1 [B: Status for section: the number of faulty and/or open doors reported in the division s

NOTE 2 |Time when this status/message was valid. This may be a null field.
NOTE 3 |The field is two fixed characters, see table below.
NOTE 4 |[First division indicator where door is located. This field i

NOTE 5 [Second division indicator where the door is located./ This

below.
NOTE 6 [This field is three fixed numeric characters.
door. When message type field is S this fiefd ai

message fype field is F this field is null.

NOTE 7 |When the message type field is S or F
this field is specified by the following:

D = Open,
C = Closed,
B = Secured,

Free status (
Fault (d

NOTE 8 ied by the following:

This may

NOTE 9 iptive text/door tag. If a door allocation identifier is string type, it is possible to use this fie
of the abgve 8 i . The maximum number of characters will be limited by the maximum

length an

n fields 4
or a sub-
hnex E.

see table

htifies the
When the

field is E,

d instead
sentence
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Type of door monitoring
system First division indicator Second division indicator

ID System category

WT | Watertight door Number of watertight Deck number
bulkhead / frame number

WS | Semi-watertight door
(splash-tight)

FD Fire door Number / letter of zone. This Deck number or control
can also be identifier for system loop number or other
control and monitoring main control system division
system. indicator as is appropriate for
system
HD | Hull (shell) door Door indication number / Deck numbe
frame number

~
oT Other As above As abgv \

8.3.24 [ DPT - Depth

Water depth relative to the transducer and offset of the m i ducer. Positiye offset
numbers provide the distance from the transducer to ine. iwe offset numbers
provide fthe distance from the transducer to the part of the

$--DPT,|x.X, X.X, X.x*hh<CR><LF>

NOTE 1 [“positive” = distance from\transduce e; =\distance from transducer to keel.

NOTE 2 |For IEC applicatiops, the offs ays be applhied so as to provide depth relative to the kgel.

8.3.25 | DSC - @a
This sentence is u i ) om or provide data to a radiotelephone using digital
selective ing i i

$ --DSCJxx,xx , XX, XXXXXXXXXX, XX, a,a*hh<CR><LF>

\—Expansion indicator (seq Note 1)

Acknowledgement (see Note 2)
ature of distress (see Notes 3 and 4)
——MMSI of ship in distress (see Notes 3 and 5)
Time (see Note 6) or Tel. No. (see Note 7)
Position (see Note 8) or Channel/frequency (see Note 9)
Type of communication (see Notes 4 and 11)
or second telecommand (see Note 4)
Nature of distress (see Notes 4 and 10)
or first telecommand (see Note 4)
—— Category (see Note 4)
Address (see Note 5)
Format specifier (see Note 4)

NOTE 1 Expansion indicator = “E”, null otherwise. When set to “E” this sentence is followed by the DSC expansion
sentence $--DSE, without intervening sentences, as the next transmitted or received sentence.

NOTE 2 Acknowledgement type:
R = Acknowledge request
B = Acknowledgement

S = Neither (end of sequence)
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NOTE 3 For distress acknowledgement, distress relay and distress relay acknowledgement calls only, null
otherwise.

NOTE 4 Use two least-significant digits of symbol codes in ITU-R M.493.

NOTE 5 Maritime Mobile Service Identifier (MMSI) for the station to be called or the MMSI of the calling station in
a received call. For a nine-digit MMSI “0” should be added as the tenth digit. For calls to a geographic area the area
is coded in accordance with ITU-R M.493.

System configuration (wiring) and the Talker ID are used to confirm if the sentence is transmitted or received. The
MMSI of the calling station for transmitted calls is inserted automatically in the ITU-R M.493 transmission at the
radiotelephone.

NOTE 6 Time (UTC) of position, four digits, hhmm (hours and minutes).
NOTE 7 Telephone number, 16 digits maximum, odd/even information to be inserted by the DSC equipment.
NOTE 8 Latitude/longitude, degrees and minutes, 10 digits, coded in accordance with ITU-R M.493.

NOTE 9 [Frequency or channel, six or twelve digits, coded in accordance with ITU-R M.493.
NOTE 10| Distress calls only.

NOTE 11| Distress, distress acknowledgement, distress relay and distress relay ac dgementicalls o

y.

8.3.26 | DSE - Expanded digital selective calling

This sentence immediately follows, without intervening aracters, B--DSC,
$--DSI ¢r $--DSR when the DSC expansion field in the “E”. It is|used to
provide |data to or receive DSC expansion data frory i one\using digital gelective
yycalling in accordance with ITU-R M.821.

$--DSE, X, X, 8,XXXXXXXXXX, XX,C-=C,.......... X,6--C* R><LF> O

n’ (see Notes 1 and 2)
iongl-data sets (see Notes 1 and 2)
otes 1 and 2)

NOTE 1 |Data sets ne first field is the code field: the two least significant digits pf symbol
codes in |TU-R M.821-1 o . J field is the data field: the additional information required|by ITU-R

M.821-1, |null otherwisé these fields are the data or commands as specified |by ITU-R
M.821-1 nan significant digits of Table 3 of ITU-R M.821-1 are prgceded by
ASCII “C” 3). i a sets are allowed, null fields are not required for unused data sets.
NOTE 2 t ed to describe text (station name and port of call), not symbols of ITU-R M.821-1,
Table 2. a reserved character) is needed, <> (Apostrophe, HEX 27) is subsl}ituted.
NOTE 3 icakt e-address,field in the associated $--DSC, $--DSI or $--DSR sentence.

NOTE 4 |Q” avice’is requesting expanded data. Code fields filled as desired, all data fields null.

A% =/Automatic. A device is transmitting data automatically, not in response to a query request.

NOTE 5 The number of data sets may require the transmission of multiple sentences all containing identical field
formats. The first field specifies the number of sentences, minimum value = 1. The second field identifies the order
of this sentence (sentence number), minimum value = 1. For efficiency, it is permitted that null fields be used in the
additional sentences when the data is unchanged from the first sentence (note that this practice can lead to the
incorrect assembly of messages if there is a high risk of loss of sentence).

8.3.27 DTM - Datum reference

Local geodetic datum and datum offsets from a reference datum. This sentence is used to
define the datum to which a position location, and geographic locations in subsequent
sentences, are referenced. Latitude, longitude and altitude offsets from the reference datum,
and the selection of the reference datum, are also provided.

Cautionary notes: the datum sentence should be transmitted immediately prior to every
positional sentence (e.g. GLL, BWC, WPL) which is referenced to a datum other than WGS84,
the datum recommended by IMO.
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For all datums the DTM sentence should be transmitted prior to any datum change and
periodically at intervals of not greater than 30 s.

$--DTM,ccc,a,x.x,a,x.Xx,a, X.X,ccc*hh<CR><LF>

[ Reference datum WGS84 = W84
Altitude offset, m (see Note 3) WGS72 = W72

Lon offset, min, E/W (see Note 3) SGS85 =S85
Lat offset, min, N/S (see Note 3) PE90 = P90
Local datum subdivision code (see Note 2)
Local datum: — WGS84 =W84
(see Note 1) ‘WGS?Z =W72
SGS85 =S85

PE90 = P90
User defined = 999
IHO datum code (see Note 4)

NOTE 1 for user
defined d endices B
and C. N se by the
position fi
NOTE 2 for user
defined d C.
NOTE 3 s change
with posi directions
indicated:
When fiel d or user
defined o
NOTE 4 bignificant
positional
8.3.28

hd sub-

This sentence
telegraph indicato

$--ETL,Hhmmss.ss

NOTE 1 Eventtime of conditfon change. This may be a nult fietd:
NOTE 2 Indicator character to identify message type. This should not be a null field.
O = Order
A = Answer-back
NOTE 3 Numeric characters showing telegraph position. This field is two characters:
00 = STOP ENGINE
01 = [AH] DEAD SLOW
02 = [AH] SLOW
03 = [AH] HALF
04 = [AH] FULL
05 = [AH] NAV. FULL
11 = [AS] DEAD SLOW
12 = [AS] SLOW
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13 = [AS] HALF
14 = [AS] FULL
15 = [AS] CRASH ASTERN

NOTE 4 Numeric characters showing sub-telegraph position. This field is two numeric characters:

20 = S/B (Stand-by engine)
30 = F/A (Full away — Navigation full)
40 = F/E (Finish with engine)
NOTE 5 Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge
P

Port wing

p—=-Starboard-wing

C = Engine control room

F = Engine side / local

[V = Wing (port or starboard not specified)

If not known, this should be a null field.

NOTE 6 |Numeric character to identify engine or propeller shaft controllec c This
centre-ling. This field is single character:

= single or on centre-line
Ddd = starboard

Fven = port

8.3.29 | EVE - General event mess

This se
stamp.

$--EVE|

NOTE T

8.3.30

This sef ate’s fire detection status with data on the specific location.

by the crew on the bridge) wit

numb

ered from

h a time

|—Message description text (see Note 9)
Alarm’s acknowledgement state (see Note 8)
Condition (see Note 7)

Second Division indicator (see Note 5)
— First division indicator (see Note 4)

— Type of fire detection system (see Note 3)

L— Event time (see Note 2)

— Message Type (see Note 1)

Fire detector number or activation detection count (see Note 6)

NOTE 1 S: Status for section: Number of faulty and activated condition reported as number in field 6. The section
may be a whole section (one or both of the division indicator fields are null) or a sub-section. The status S

is normally transmitted at regular intervals. Examples of use are given in Annex E.

E: Status for each fire detector. (E may be used to indicate an event.)
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F: Fault in system: Division indicator fields define the section when provided.

D: Disabled: Detector is manually or automatically disabled from giving fire alarms.

NOTE 2
NOTE 3
NOTE 4

NOTE 5
below.

NOTE 6

Time of condition change or acknowledgement This may be a null field.
The field is two fixed alpha characters, see table below.

First division indicator where detector is located. This field is two characters, see table below.

Second division indicator where detector is located. This field is three numeric characters, see table

This field is three fixed numeric characters. When the message type field is E this field identifies the
detector. When the message type field is S this field contains the number of fire detectors activated. When the

message type field is F or D this field is a null field.

NOTE 7

When the message type field is S this field should be a null field. When the message type field is E, F or

D this field includes a single character specified by the following:

NOTE 8

When the

NOTE 9
field inste
length an

\ = Activation

= Non-activation

Fault (state unknown)
When the message field type is E or F this field includes a single characte
\ = acknowledged

= not acknowledged
message field type is S or D this should be a null field.

Descriptive text/sensor location tag. If a sensor locatién i
ad of above sensor allocation fields. Maximum number of

i length of other fields. <\

by the follqwing:

e, it is possible tp use this
mited by maximum|sentence

Type of fire detection /
system irst division®indicator Second division indicatof
ID System category

(X

mber /\&tt_ér of zone. This Loop number. This can also pe
another control and monitoripg
sub-system identifier, for
example sub-central number}

FD Generic fire detector,
can be any of the

ones beltow.

FH | pleat t&ge dete\b@\

Smoke fype dt%at\/
Fit| Manual catpoint,

ntral number/letter.

éQ Mas\éetw As above As above
<\\GQ &yggn ga\f\detector

“BHydrogen-€ulphide

\gas detector

GH | Hydro-carbon gas

detector

SF Sprinkler flow switch As above As above

SV Sprinkler manual
valve release

CcoO CO2 manual release As above As above

oT Other As above As above

NOTE For units controlled from the fire alarm system (typically all FD, FH, FS, FD and FM),
the normal division indicators should be fire zone and loop number.
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8.3.31 FSI - Frequency set information

This sentence is used to set frequency, mode of operation and transmitter power level of
a radiotelephone; to read out frequencies, mode and power and to acknowledge setting
commands. This is a command sentence.

$--FSI, XXXXXX, XXXXXX,C,X,a*hh<CR><LF>
| | Sentence status flag (see Note 4)

Power level, 0 = standby,
1 = lowest,
9 = highest

Mode of operation (see Note 1)
Receiving frequency (see Notes 2 and 3)
Transmitting frequency (see Notes 2 and 3)

NOTE 1 [Mode of operation:

= F3E{G3E, simplex, telephone

= F3E{G3E, duplex, telephone

= J3E| telephone

= H3H, telephone

= F1BfJ2B FEC NBDP, telex/teleprinter
= F1B[J2B ARQ NBDP, telex/teleprinter
= F1BfJ2B, receive only, teleprinter/DSC
= F1BfJ2B, teleprinter/DSC

x = A1A Morse, tape recorder

ﬁ = A1A Morse, Morse key/head set

n

s~woo3zoa

= F1CYF2C/F3C, facsimile machine
ull for nq information.

NOTE 2 [Frequencies to be in 100 Hz incremenfs.

MF/HF te|lephone channels to have flrst d|g|t 3y followet\by-ITU shanhel numbers with leading zeros as| required.
MF/HF teletype channels to have fi «the\seco d third digit give the frequency bands, and th¢ fourth to
sixth digifs ITU channel numbers; ea eadi eros @as fequired. VHF channels to have the fifst digit 9
followed Ry zero. The next ation’s transmit frequency is being used as|a simplex

channel ffrequency, or "2" i arfsmit frequency is being used as a simplek channel
rs are the VHF channel numbers with leading|zeros as

frequency], "0" otherwise a
required.
NOTE 3 |For paired uehcie t ) ing frequency needs to be included; null for receiving frequency

field. For feceive frequenci smitting frequency field should be null.

NOTE 4 is fi i o_indie a_sehtence that is a status report of current settings or a corjfiguration

command i i i should not be null.
R = Sents is ‘a status™xgpert of current settings (use for a reply to a query).
C = Sentq is"a juration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.

8.3.32

This sen J . iven that
a GNSS receiver is tracklng enough satellltes to perform an integrity check of the position
solution a sentence is needed to report the output of this process to other systems to advise
the system user. With the RAIM in the GNSS receiver, the receiver can isolate faults to
individual satellites and not use them in its position and velocity calculations. Also, the GNSS
receiver can still track the satellite and easily judge when it is back within tolerance. This
sentence shall be used for reporting this RAIM information. To perform this integrity function,
the GNSS receiver should have at least two observables in addition to the minimum required
for navigation. Normally these observables take the form of additional redundant satellites.

If only GPS, GLONASS, etc. is used for the reported position solution the talker ID is GP, GL,
etc. and the errors pertain to the individual system. If satellites from multiple systems are used
to obtain the reported position solution the talker ID is GN and the errors pertain to the
combined solution.
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GNSS System ID (see Note 3)

GNSS Signal ID (see Note 4)

hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, XX, X.X, X.X, X.X, h, h *hh <CR><LF>

(in metres)

failed satellite

Expected error in altitude (see Note 1)

I— Standard deviation of bias estimate

Estimate of bias on most likely failed satellite
Probability of missed detection for most likely

ID number (see Note 2) of most likely failed satellite

NOTE 1

NOTE 2
multiple §
new systg

E
o

NOTE 3
system ag

NOTE 4

Expected error in longitude (see Note 1)
—— Expected error in latitude (see Note 1)
UTC time of the GGA or GNS fix associated with

Expected error in metres due to bias, with noise = 0.

atellite systems, the following convention has been adopted
ms see NOTE 3):
) GPS satellites are identified by their PRN numbers, whit
) The numbers 33-64 are reserved for WAAS satellites.

GNSS Signal ID identi

9,

hen using
effect for

120-138.

minus 87

bd by 64+
ion of 24
ble if slot

umbering
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel

GPS 1 (GP) 1-99

1 - 32 is reserved for GPS
33 — 64 is reserved for SBAS
65 — 99 is undefined

All signals
L1 C/A

L1 P(Y)
L1 M

L2 P(Y)
L2C-M
L2C-L
L5-1

N

Reserved

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9-F

GLONASS 2 (GL) 1-99 0 | sighals

1 - 32 is undefined 1 VY CIA
33 — 64 is reserved for SBAS GA\P
65 — 99 is reserved for \s\/ G2.C/IA

N

GLONASS GLONASS (M)|G2 P
N\ /((7

GALILE] 3 (GA) \0/ All signals
1 Eb5a

2 E5b

3 E5 a+b

4 E6-A

5 E6-BC

6 L1-A

7 L1-BC

8

-F Reserved

RESERVED \‘ 4$’_\‘\ \7\)

8.3.33

This sentence provides a means of transmitting generic binary information (e.g. lamp display
status). |The sentence is designed for efficient use of the bandwidth.

In general, the proper decoding and interpretation of binary data will require access to
information developed and maintained outside of this standard. This standard contains
information that describes how the data should be coded, decoded, and structured. The
specific meaning of the binary data is obtained outwith this standard.

The packed generic binary data is "assumed to be" a linear array of 216 (65536) 16 bit entities.
The GEN sentence specify new content for up to eight consecutive 16-bit entities indexed into
the array by the first field.
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$--GEN,hhhh,hhmmss.ss,hhhh,...... ,hhhh*hh<CR><LF>

NOTE 1
through F

NOTE 2

NOTE 3
character

NOTE 4
yielding a

NOTE 5
a) The 4
hhhh = (h

b) The ¢
packg
set. T]

8.3.34

This se
with a

talker I
multiple
parame
position

$--GFA,

NOTE 1

NOTE 2
continuity

— Packed binary field "n" (see Notes 3, 5)

Variable number of packed binary field (see Notes 4, 5)
| Packed binary field (see Notes 3, 5)
- Time stamp (see Note 2)
Index of first packed binary field in sentence (see Notes 1, 5)

Index of first group in GEN sentence. Address is represented in hexadecimal format in HEX range 0000

FFF. The 16-bit address is formatted as fixed 4-character HEX field.

This may be a null field.

The packed binary field is represented as a 16-bit value. The 16-bit v
HEX field. This may be a null field.

ghest bit) [15][14][13][12]...[3][2][1][0] (lowest bit)

fixed 4-

r the first
d 8 being

sociated
B single
ion, the
ifes from
and the
A of the

NAMMSS.SS,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,c--c*hh<CR><LF>

Integrity status (see Note 3)
Selected accuracy level (m) (see Note 2)
Standard deviation of altitude (m)
Orientation of semi-major axis of error
ellipse(deg) (see Note 1)

— Standard deviation of semi-major axis of error ellipse (m)
Vertical protection level (m)
Horizontal protection level (m)
— UTC time of GNS fix associated with this sentence

Degrees from true north.

The selected accuracy level and the associated integrity requirements (alert limit, integrity
, time-to-alarm) should be in accordance with Appendix 2 of IMO Res. A. 915(22).

— Standard deviation of semi-minor axis of error ellipse (m)

risk limit,
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NOTE 3 The integrity status field is a variable length character field which indicate the status of the various integrity
sources, with three currently defined; RAIM (first character), SBAS (second character) and Galileo integrity (GIC). This field
should not be a NULL field and the characters should take one of the following values:

V = Not in use

S = Safe (when integrity is available and HPL<HAL)

C = Caution (when integrity is not available)

U = Unsafe (when integrity is available and HPL>HAL)

8.3.35 GGA - Global positioning system (GPS) fix data
Time, position and fix-related data for a GPS receiver.

Differential reference station ID, 0000-1023

Age of differential GPS data (see Note 2) ]

Units of geoidal separation,m

Seoidal separation (see Note 3)

Units of antenna altitude, m
ntenna altitude above/below
mean sea level (geoid)
Hprizontal dilution of precision

$--GGA,

>

NOTE 1
‘invalid” i

0 = fix no{ available o
1 = GPS $PS mode
2 = differ¢ntial GPS,

3 = GPS IPPS mode

the only

4 = Real Time Kinem

5 = Float

6 = Estim

7 = Manu

8 = Simul

NOTE 2

NOTE 3 e difference between the WGS-84 earth ellipsoid surface and mean [sea level
(geoid) syrface,.=*.= mean sea level surface below the WGS-84 ellipsoid surface.

8.3.36

Latitude and longitude of vessel position, time of position fix and status.

$--GLL, lliL1, a, yyyyy.yy, a, hhmmss.ss, A a *hh<CR><LF>

Mode indicator (see Notes 1 and 2)
Status (see Note 2) A=data valid V=data invalid
UTC of position

Longitude, E/W
Latitude, N/S

NOTE 1 Positioning system mode indicator:

A = Autonomous

D = Differential

E = Estimated (dead reckoning)
M = Manual input
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S = Simulator
N = Data not valid

61162-1 © IEC:2010

NOTE 2 The mode indicator field supplements the status field (field 6). The status field should be set toV =
invalid for all values of operating mode except for A = Autonomous and D = Differential. The positioning system

mode indicator and status fields should not be null fields.

8.3.37 GNS - GNSS fix data

Fix data for single or combined satellite navigation systems (GNSS). This sentence provides fix
data for GPS, GLONASS, possible future satellite systems and systems combining these. This
sentence could be used with the talker identification of GP for GPS, GL for GLONASS, GA for
Galileo, GN for GNSS combined systems, as well as future identifiers. Some fields may be null

fields for certain applications, as described below.

If a GN$S receiver is capable simultaneously of producing a position ysing

systemg, as well as a position using only one of the satellite systems
$GLGNS$, etc. sentences may be used to report the data calculate
systems.

If a GN$S receiver is set up to use more than one satellite<syste
more of the systems are not available, then it may Hi
$GNGN <

$-- GNS

XXX, XX, XX, X.X,a *hh<CR><LF>

satellite
5PGNS,

individual

N one or
s using

L—HDOP (see Note 3)

Total number of satellites in use, 00
— Mode indicator (see Note 1)

99

Longitude, E/W
titude, N/S
sition

NOTE 1 e_i iable length valid character field type with the first three characters
defined. i er indicates the use of GPS satellites, the second character indicates th
b satéllites and the third indicate the use of Galileo satellites. If another satellite system is ad
tor will be extended to four characters, new satellite systems should always be
the right, po\the order of characters in the mode indicator is: GPS, GLONASS, Galileo, other satellite systd

GLONAS

standard, [thé ,mode indic

currently
e use of
ed to the
added on

ms in the

future. The characters should take one of the following values:

A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode in position fix
= Differential. Satellite system used in differential mode in position fix
Estimated (dead reckoning) mode

= Manual input mode
= No fix. Satellite system not used in position fix, or fix not valid

TZZTMmo

Float RTK. Satellite system used in real time kinematic mode with floating integers

= Precise. Satellite system used in precision mode. Precision mode is defined as: no deliberate degradation

(such as selective availability) and higher resolution code (P-code) is used to compute position fix. P is
also used for satellite system used in multi-frequency, SBAS or Precise Point Positioning (PPP) mode

R = Real Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers
S = Simulator mode
The mode indicator should not be a null field.

NOTE 2 Age of differential data and Differential Reference Station ID:

a) When the talker is GN and more than one of the satellite systems are used in differential mode, then
the “Age of differential data” and “Differential reference station ID” fields should be null. In this case,
the “Age of differential data” and “Differential reference station ID” fields should be provided in
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following GNS sentences with talker IDs of GP, GL, etc. These following GNS messages should have
the latitude, N/S, longitude, E/W, altitude, geoidal separation, mode, and HDOP fields null. This
indicates to the listener that the field is supporting a previous $GNGNS sentence with the same time
tag. The “Number of satellites” field may be used in these following sentences to denote the number
of satellites used from that satellite system.

Example: A combined GPS/GLONASS receiver using only GPS differential corrections has the following
GNS sentence sent.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23*59<CR><LF>

Example: A combined GPS/GLONASS receiver using both GPS differential corrections and GLONASS
differential corrections may have the following three GNS sentences sent in a group.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DD,14,0.9,1005.543,6.5,,*74<CR><LF>

$GPGNS,122310.2,,,,,.,7,,,,5.2,23*4D<CR><LF>
$GLGNS, 12234625 7553-6:23555<CR><tF
[he Differential Reference station ID may be the same or different for the diffefent s s

) Age of Differential Data

For GPS Differential Data:
This value is the average age of the most recent differential corrections in~use. M SC104
Type 1 corrections are used, the age is that of the most recen e ction. M SC104
Type 9 corrections are used solely, or in combination with T 5 3 verage of
the most recent corrections for the satellites used. Null field-w

a in_uses When only RTGM SC104
Type 31 corrections are used, the age is that of the nt.Type.31 corfection. When RTG¢M SC104

Type 34 corrections are used solely, or, n comb| ati 2 corrections, the age is the dverage of
the most recent corrections for the s i A ential GLONASS is not uged.

This value is the average age of the most rece i i ions in use. When only RTGM SC104
Type 41 corrections are used, the age/i t ecent Type 41 correction. When RTGM SC104
T Vi ype 41 corrections, the age is the dverage of
the most recent correcti i d i hen differential Galileo is not used.

NOTE 3 |HDOP calculated usi i RS, ASS, Galileo and any future satellites) used in
computing the solution reported in € .

NOTE 4 |Geoidal Separatl : ¢
surface dgfined by t efe in~the position solution,
The refer¢nce datum 3 ‘

the earth ellipsoid surface and mean-sea-level (geoid)
“-” = mean-sea-level surface below ellipsoid.

NOTE 5 igationd indiCa issaccording to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (dr Failure)
warnings indicati . This™fi d not be a NULL field and the character should take gne of the
following
S = ey estimated positioning accuracy (95 % confidence) is within the selected| accuracy
ofresponding to the actual navigation mode, and integrity is available and within the
or the actual navigation mode, and a new valid position has been ¢alculated
s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed craft
C= grity is not available
U= e estimated positioning accuracy (95 % confidence) is less than the| selected
accracy level corresponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available but
exceeds the requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid pogition has
not been calculated W|th|n 1 s for a conventlonal craft and 0, 5 s for a hlgh speed ciaft
V= 5 v 5 v v

8.3.38 GRS - GNSS range residuals

This sentence is used to support Receiver Autonomous Integrity Monitoring (RAIM). Range
residuals can be computed in two ways for this process. The basic measurement integration
cycle of most navigation filters generates a set of residuals and uses these to update the
position state of the receiver. These residuals can be reported with GRS, but because of the
fact that these were used to generate the navigation solution they should be recomputed using
the new solution in order to reflect the residuals for the position solution in the GGA or GNS
sentence. The MODE field should indicate which computation method was used. An integrity
process that uses these range residuals would also require GGA or GNS, the GSA, and the
GSV sentences to be sent.
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If only GPS, GLONASS, Galileo etc. is used for the reported position solution the talker ID is
GP, GL, GA, etc. and the range residuals pertain to the individual system. If GPS, GLONASS,
Galileo, etc. are combined to obtain the position solution multiple GRS sentences are
produced, one with the GPS satellites, another with the GLONASS satellites, another with
Galileo satellites, etc. each of these GRS sentences shall have talker ID “GN”, to indicate that
the satellites are used in a combined solution. It is important to distinguish the residuals from
those that would be produced by a GPS-only, GLONASS-only, Galileo-only, etc. position
solution. In general the residuals for a combined solution will be different from the residual for
a GPS-only, GLONASS-only, Galileo-only, etc. solution.

Signal 1D (S€€ Note 4)
GNSS System ID (see Note 3)

$--GRS| hhmmss.sS,X,X. X, X. X, X. X, X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,h,

— Range residuals for satellifes™use gation solution (see
Notes 1 and 2)
Order should match

see Note 3) numbers in
are generally required. Null

NOTE 1 9, ; imal part is dropped, resulting in an integ¢r (-103,7
becomes alue_fo

NOTE 2 s i a al i ermined by the order of parameters used in the calculation.
The expe

NOTE 3
correspon
pairs are

NOTE 4
NOTE 5

e C sentences afe being sent then their order of transmission should match thg order of
ding GSA € s should keep track of pairs of GSA and GRS sentences and discard data if
ncomplete.
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System System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GPS 1 (GP)

1-99

1 - 32 is reserved for GPS
33 — 64 is reserved for SBAS
65 — 99 is undefined

All signals
L1 C/A

L1 P(Y)
L1 M

L2 P(Y)
L2C-M
L2C-L
L5-1

N

GLONA$S 2 (GL)

1-99

1 - 32 is undefined

33 — 64 is reserved for SBAS
65 — 99 is reserved for

GLONASS

| sighals

V' CIA
G\P
G2,C/A
GLONASS (M)|G2 P

Reserved

GALILEQ 3 (GA)

9,

All signals
Eb5a

E5b

E5 a+b
E6-A
E6-BC
L1-A
L1-BC

Reserved

N

RESER\ ED\D\o %\

N

8.3.39

GNSS receiver operating mode, satellites used in the navigation solution reported by the GGA
or GNS sentences, and DOP values. If only GPS, GLONASS, Galileo etc. are used for the
reported position solution, the talker ID is GP, GL, GA etc. and the DOP values pertain to the
individual system. If GPS, GLONASS, Galileo, etc. are combined to obtain the reported position
solution, multiple GSA sentences are produced, one with the GPS satellites, another with the
GLONASS satellites another with Galileo, etc. each of these GSA sentences shall have talker
ID GN, to indicate that the satellites are used in a combined solution and each shall have the

GSA - GNSS DOP and active satellites

PDOP, HDOP and VDOP for the combined satellites used in the position.
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GNSS System ID (see Note 2)
$--GSA, a, X, XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX,X.X,X.X,X.X,h*hh<CR><LF>

L |'VDOP
HDOP

~PDOP

ID numbers (see Note 1) of satellites used in solution
Mode: 1 = fix not available, 2 = 2D, 3 = 3D
— Mode: M = manual, forced to operate in 2D or 3D mode
A = automatic, allowed to automatically switch 2D/3D

NOTE 1 |[Satellite ID numbers. To avoid possible confusion caused by repetition of sa

hen using
multiple sptellite systems, the following convention has been adopted.

a) GPS satellites are identified by their PRN numbers, which range from

b) The numbers 33 to 64 are reserved for WAAS satellites. The WAAS syste PO to 138.
The offset from WAAS SV ID to WAAS PRN number is 87. A WA ] 87 yields
fhe SV ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the WAA

c) The numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satelli

igd by 64+
atellite slot numbers. The slot numbers are 1 throu ion of 24
atellites, thus giving a range of 65 through 88. The nimbe e i i numbers

hbove 24 are allocated to on-orbit spares.
NOTE 2 |GNSS System ID identifies the GNSS System ID,

5
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1-99 0 All signals

1 - 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A

33 — 64 is reserved for SBAS L1 P(Y)

65 — 99 is undefined L1 M
L2 P(Y)
L2C-M
L2C-L

&54
5
Resgrve

© 0o N o a »~ W N

S

GLONAS$S 2 (GL) 1-99

\l signals’

29

1 - 32 is undefined 1 G1'C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 P
65 — 99 is reserved for 3 G2 C/A
GLONASS /\\3 GLONASS (M)|G2 P
<\ & - Reserved
GALILED 3 (GA) 1-99 \> 0 Al signals
1-36 isre erve 1 Eb5a
< i 2 E5b
r 3 E5 a+b
4 E6-A
Q 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Reserved

X
[resenfea @8

8.3.40 Gsmpseudorange noise statistics

This sentence is used to support receiver autonomous integrity monitoring (RAIM).
Pseudorange measurement noise statistics can be translated in the position domain in order to
give statistical measures of the quality of the position solution. If only GPS, GLONASS, Galileo,
etc. is used for the reported position solution, the talker ID is GP,GL, GA, etc. and the error
data pertain to the individual system. If satellites from multiple systems are used to obtain the
position solution, the talker ID is GN and the errors pertain to the combined solution.
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$--GST, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.x*hh<CR><LF>

| Standard deviation of altitude error (m)
— Standard deviation of longitude error (m)
— Standard deviation of latitude error (m)
— Orientation of semi-major axis of error ellipse
(degrees from true north)
— Standard deviation of semi-minor axis of error ellipse (m)

— Standard deviation of semi-major axis of error ellipse (m)

— RMS value of the standard deviation of the range inputs to the
navigation process. Range inputs include pseudoranges and DGPS
corrections

— UTC time of the GGA or GNS fix associated with this sen e

8.3.41 | GSV — GNSS satellites in view

Number| of satellites (SV) in view, satellite ID numbers, el NR value.
Four satellites maximum per transmission. Total number : ¢ ing transmifted and
the numper of the sentence being transmitted are indicated_i i ield

If multinle GPS, GLONASS, Galileo etc. satellites a i parate GSV sentences
with talker ID GP to show the GPS satellites in vi alt ow the GLONASS gatellites
in view |and talker ID GA to show thé Gali satellites i etc. When more than one
ranging| signal is used per satellite, e GSV) sentences with a signal ID
corresponding to the ranging signal.

The GN|identifier shall not be

$--GSV| x, x, xx@x D O XX, XX, XXX, XX, h*hh<CR><LF>

| Fourth SV (see Note 2
Second and third SVs (see Note 2)
SNR (C/No) 00-99 dB-Hz, null when not tracking

~

x zimuth, degrees true, 000 to 359
§ Elevation, degrees, 90° maximum
\ tellite ID number (see Note 3)

otdl number of satellites in view
e number (see Note 1), 1to 9
Total humber of messages (see Note 1), 110 9

NOTE 1 Satellite information may require the transmission of multiple sentences all containing identical field
formats when sending a complete message. The first field specifies the total number of sentences, minimum
value 1. The second field identifies the order of this sentence (sentence number), minimum value 1. For efficiency it
is recommended that null fields be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first
sentence.

NOTE 2 A variable number of "Satellite ID-Elevation-Azimuth-SNR" sets are allowed up to a maximum of four sets
per sentence. Null fields are required for unused sets when less than four sets are transmitted.

NOTE 3 Satellite ID numbers. To avoid possible confusion caused by repetition of satellite ID numbers when using
multiple satellite systems, the following convention has been adopted:

a) GPS satellites are identified by their PRN numbers, which range from 1 to 32.

b) The numbers 33 to 64 are reserved for WAAS satellites. The WAAS system PRN numbers are 120 to 138.
The offset from WAAS SV ID to WAAS PRN number is 87. A WAAS PRN number of 120 minus 87 yields
the SV ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the WAAS PRN number.

c) The numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identified by
64+satellite slot number. The slot numbers are 1 through 24 for the full GLONASS constellation of 24
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satellites, this gives a range of 65 through 88. The numbers 89 through 96 are available if slot numbers
above 24 are allocated to on-orbit spares.

NOTE 4 Signal ID see Table below.

System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GPS

1(GP)

1-99

1 - 32 is reserved for GPS
33 — 64 is reserved for SBAS
65 — 99 is undefined

All signals
L1 C/A

L1 P(Y)
L1 M

L2 P(Y)

© 0o N o g b~ w N

&20-
2

GLONAY

S

2 (GL)

1-99

1 - 32 is undefined
33 — 64 is reserved for $B

signals
G1 C/A
G1P
G2 C/A
GLONASS (M)|G2 P

Reserved

GALILE

-

3 (GA)

9,

0

0 N o a b WODN

All signals
Eb5a

E5b

E5 a+b
E6-A
E6-BC
L1-A
L1-BC

Reserved

~N

RESERV

ED

4

0F,/

8.3.42 HBT - Heartbeat supervision sentence

This sentence is intended to be used to indicate that equipment is operating normally, or for
supervision of a connection between two units.

The sentence is transmitted at regular intervals specified in the corresponding equipment
standard. The repeat interval may be used by the receiving unit to set the time-out value for the

connection supervision.
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$--HBT x.x,A, x*hh<cr><If>

NOTE 1

NOTE 2

I— Sequential sentence identifier (see Note 3)

Equipment status (see Note 2)
Configured repeat interval (see Note 1)

Configured autonomous repeat interval in seconds. This field should be set to NULL in response to a
query if this feature is supported.

Equipment in normal operation A =yes, V =no

This field can be used can be used to indicate the current equipment status. This could be the result of an built-in
integrity testing function.

NOTE 3

The enqllnnfinl sentence—identifier prn\/idne a—message—identification—number—from-—0 to

9 that is

sequentially assigned and is incremented for each new sentence. The count resets to 0 after 9 is used.

8.3.43

Heading (magnetic sensor reading), which if corrected for dg

heading
$--HDG,

NOTE 1

NOTE 2

NOTE 3

8.3.44

Actual

heading|

NOTE T

HDG - Heading, deviation and variation

. which, if offset by variation, will provide true heading

X.X, X.X, &, X.X, a*hh<CR><LF>

[ Magnetic variation, degr

Magnetic deviation, degrees E/V

$--HDT X,

Heading, degrees true

oduece mpagnetic

ng true
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8.3.45 HMR - Heading monitor receive

Heading monitor receive: this sentence delivers data from the sensors selected by HMS from a
central data collecting unit and delivers them to the heading monitor.

$--HMR,c--c,c-C,X.X,X.X,A,X.X,A,a3,X.X,a,X.X,A, a, X.X,a,X.X,a*hh<CR><LF>

|_|7 Variation,degrees E/W

(see Notes 1 and 3)
Deviation sensor 2, degrees E/W
(see Notes 1 and 2)
Sensor 2 Type T = True
M = Magnetic (see Note 1)

—Set difference by
——Heading sensor 2, ID
Heading sensor 1, ID

NOTE 1 énsors and the variation of the area s$hould be

obtained;

NOTE 2 ading® d Easterly~deviation (E) to magnetic sensor reading;

NOTE 3 gading ly variation (E) to magnetic heading;

8.3.46

Set headi iter: heading sources may be selected and the permitted maximum
differen¢e™n

$--HMS, ¢--c,¢--¢;x xthhsCR> <LF>
Mosdrarioa-—diffaran P~ | L Nata)
WIAATTTIUTTT UTiTeTeTIuT, UTYITTO (OTT TNULT)

| |
L Heading sensor 2, ID
Heading sensor 1, ID

NOTE Maximum difference between both sensors which is accepted.
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8.3.47 HSC - Heading steering command

Commanded heading to steer vessel. This is a command sentence and may be used to provide
input to a heading controller or to report the heading that has been commanded.

The HTC and HTD sentences are preferred for new applications, rather than the HSC
sentence.

$--HSC, x.x, T, x.x, M,a*hh<CR><LF>
| | I—— Sentence status flag (See Note)
‘ ——Commanded heading, degrees magnetic
Commanded heading, degrees true

NOTE This field is used to indicate a sentence that is a status report of current figuration

command| changing settings. This field should not be null.
R = Sentgnce is a status report of current settings (use for a reply to a query).
C = Sentgnce is a configuration command to change settings. A sentence without “
8.3.48 | HSS - Hull stress surveillance systems

This sentence indicates the hull stress surveillance sy

$--HSS,¢—c,x.x,A*hh<CR><LF>

) (see Note)

NOTE T

8.3.49

HTC is values,
modes S; provides output from (HTD) a heading controller with infarmation
about vatues, ferences in use.
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|— Sentence status (see Note 7)

$--HTC,A,x.X,a,a,a,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>
$--HTD,A,x.x,a,8,8,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,A, A, A,x.x*hh<CR><LF>
|7Vessel heading, degrees
- Off-track status A =within limits
(see Note 5)
Off-heading status V=limit reached
 Rudder status or exceeded
anding reference in use T/M
6) degrees
see\: Note 5),
degrees
o) .mjles
(unsigned)
NOTE 1 means a
temporary i vices. As
long as fi¢ ed by the
heading/t
NOTE 2 preceding
HTC sentg fined and
document]
Selected §
M = Manuy
S = Stan he system works as a stand-alone heading controller. Field "commanded
heading t nput
H = Headj mmanded heading to steer is from an external device and the system works as a
remotely ¢ ontroller. Field "commanded heading to steer" is accepted as an input
T = Trac tem works as a track controller by correcting a course received in field “commanded
track”. Cg based on additionally received track errors (e.g. from sentence XTE, APB, etf.).
R = Rudder, ¢ontrol. Input of commanded rudder angle and direction from an external device. The system accepts
values givern—n fretds—commanded-—rudder angte*—and—commandedrudder—hrection—and—controts—the—steering by
the same electronic means as used in modes S, Hor T.

NOTE 3 Turn mode defines how the ship changes heading when in steering modes S, H or T according to the

selected turn mode values given in fields “commanded radius of turn” or “commanded rate of turn”.
set to “N”,

turns are not controlled but depend upon the ship’s manoeuverability and applied rudder angles

With turn mode

only.

NOTE 4 Commanded track represents the course line (leg) between two waypoints. It may be altered dynamically

in a track-

NOTE 5
NOTE 6
NOTE 7

controlled turn along a pre-planned radius.
Off-track status can be generated if the selected steering mode is “T".

Data in these fields should be related to the heading reference in use.

This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration

command changing settings. This field should not be null.

R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query).

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.
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LR1 — AIS long-range reply sentence 1

The LR1 sentence identifies the destination for the reply and contains the information items
requested by the “A” function identification character (see the LRF sentence).

$--LR1,X, XXXXXXXXX,XXXXXXXXX,C—C,C—C,XXXXXXXXX*hh<CR><LF>

— IMO number, 9-digit number (see Note 3)
Call sign, 1 to 7 characters (see Note 3)
— Ship’s name, 1 to 20 characters (see Note 3)
MMSI of requestor (reply destination) (see Note 1)

NOTE 1

NOTE 2
sentenceg

NOTE 3

Table 1. 1
should be

— the infformation item was not requested;

— thein

- thein

8.3.51

The LR
identific

$--LR2,

that initiated this reply.

Sequence number (see Notes 1 and 2)

The characters that can be used are listed in the ITUsR M3

acceptable characters in this 6-bit ASCI table are the reseryed characters
hese characters should be represented using the “*”
a null field if any of the following three conditions €Xi

MMSI of responder (see Note 1)

The three fields, sequence number, MMSI of responder and MMSI of requ ided.

and LRF

§ able 14. Some of the
his standard IEQ 61162-1,
individual informagion items

function

Latitude — N/S (see Note 3

UTC time of Ithitinn (cpn Naote '%)

Date: ddmmyyyy, 8 digits

NOTE 1

MMSI of responder (see Note 1)
Sequence number (see Notes 1 and 2)

The two fields, sequence number and MMSI of responder, are always provided.

NOTE 2 The sequence number should be the same as the sequence number of the LRI and LRF sentences that
initiated this reply.

NOTE 3 This field should be null if any of the following three conditions exist:

— the information item was not requested;

— the information item was requested but is not available;

— the information item was requested but is not being provided.
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LR3 - AIS long-range reply sentence 3

The LR3 sentence contains the information items requested by the “I, O, P, U and W” function
identification character (see the LRF sentence).

Persons, 0 to 8191 (see Notes 3 and 4)
Ship type (see Notes 3 and 6)

Ship breadth (see Note 3)

Ship length (see Note 3) —‘

$--LR3, X, XXXXXXXXX,C—C,XXXXXX,hhmmss.SS,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>
L L

NOTE 1

NOTE 2
initiated t

NOTE 3
— thein
- thein
— thein
NOTE 4

0 = defau

NOTE 5
acceptabl
character

NOTE 6

8.3.53

This se

’——‘Ship/carg

The two fields, sequence number and

The sequence number should be the
his reply.

This field should be null

ange function

in both long-range interrogation requests and long-range inter

replies.

d 5)

nces that

ne of the
1. These

field.

rogation

The/LRF-sentence is the second sentence of the long-range interrogation requ

est pair,

LRI and

CRF (See the LRI-sentence).

The LRF-sentence is also the first sentence of the long-range interrogation reply. The minimum
reply consists of a LRF-sentence followed by a LR1-sentence. The LR2-sentence and/or the
LR3-sentence follow the LR1-sentence if information provided in these sentences was
requested by the interrogation. When the AIS unit creates the LRF-sentence for the long-range
interrogation reply, fields 1, 2, 3 and 4 should remain as received in the long-range
interrogation request; and field 5 (function reply status) and the new checksum are added to

the LRF

reply sentence.
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$--LRF,X,XXXXXXXXX,c—C,c—C,c—Cc*hh<CR><LF>

NOTE 1

immediately follow the LRI sentence and use the same sequence number. The requestor process should

‘7 Function reply status (see Note 3)

Function request, 1 to 26 characters (see Note 2)
—— Name of requestor, 1 to 20 character

—— MMSI of requestor

Sequence number 0 to 9 (see Note 1)

This is used to bind the contents of the LRI and LRF sentences together. The LRF sentence should

the sequdg
The long-

ncrement
n from 0.

NOTE 2 o request
specific i 2tification
character}i rtant. All
characterg — even if
available i Il defined
informatidn is available to the AIS unit. The following is a list of the identification characters| with the
informatidn they request:

A= Ship’s: name, call sign, and IMO number;

B = Date and time of message composition;

L = Position;

E = Course over ground;

= Speed over ground;

| = Destination and Estimated Ti

D = Draught;

P = Ship/cargo;
NOTE 3 on. When
the long-ri tion reply

status” cH
“function
represent

2 = inform
= inform

4 = inform

8.3.54

The lon

as the correspondlng function |dent|f|cat|on charactgrs in the
of the “function reply status” characters with the staptus they

p-range interrogation of the AlS unit is accomplished through the use of two septences.

The pair of interrogation sentence formatters, a LRI sentence followed by a LRF sentence,
provides the information needed by a universal AIS unit to determine if it should construct and
the reply sentences (LRF, LR1, LR2, and LR3). The LRI sentence contains the
information that the AIS unit needs in order to determine if the reply sentences need to be
constructed. The LRF sentence identifies the information that needs to be in those reply
sentences.

provide
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Longitude — E/W (south-west co-ordinate) (see Note 4)
Latitude — N/S (south-west co-ordinate) (see Note 4) ‘

$--LRI,x,a,xxxxxxxxx, Xxxxxxxxx, llL.1,a,yyyyy.yy,a,lll1l,a,yyyyy.yy,a*hh<CR><LF>

Longitude — E/W (north-east
co-ordinate) (see Note 4)
Latitude — N/S (north-east co-ordinate)
(see Note 4)
MMSI of destination (see Note 3)
MMSI of requestor

Control flag (see Note 2)
—— Sequence number, 0 to 9 (see Note 1)

NOTE 1 te should
immediatg ncrement
the sequg ihcrement.
After 9 is and LRF
sequence|numbers are different.

NOTE 2 hg affects
AIS unit’s| al. Under
“normal” ¢

— the Al

— the Al

- the M

— The AJS unit's MMSI appg

When the|control flag is “17,

— the AIB unit is

NOTE 3 |[This is the n .| This field

should bd
necessary

ographic region. When addressing a specific AlS unlt, it is not
s of the region.

null when the\

NOTE 4 oys ic region\being interrogated is a rectangle defined by the latitude and longitude of the north-
east and \ arnersXThese should be null fields when interrogating a specific AlS unit (see Note 2).

8.3.55 558 input for broadcast command

This se iSsusedyto input a message for storage or immediate broadcast. The slentence
associates’ messages’with real, virtual, and synthetic MMSIs.

The stored message is associated by the MMSI, Message ID, and Message ID Index. The
combination of MMSI, Message ID, and Message ID Index are used to reference the stored
message and link the message to a transmission schedule as defined by a CBR sentence. The
stored message’s broadcast begins when both the message content and schedule (see CBR
sentence) have been entered.

For immediate message broadcast, the binary data will be broadcast using the slots reserved
by the CBR sentence with both Message ID and Message ID Index = 0, or will be broadcast
within 4 s according to RATDMA rules. The channel for the immediate message broadcast is
specified by the “AlS channel for broadcast of the radio message” (parameter field 4).

This sentence can be queried. When queried, the query response may contain one or more
sentences and will continue until the transfer of all stored information is complete.
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1--MEB,

NOTE 1
specifies

of this septence in the message, minimum value 1. All sentences contain the,.sam
sentenceg may use null fields for fields that have not changed, such as fields 4 7

NOTE 2
itis the s
by ITU-R

"ABK" acknowledgement for this number. See the ABK sentence .

NOTE 3

For an im

NOTE 4
MMSI.

NOTE 5
ITU-R M.

NOTE 6

CBR sentence. The m

4

NOTE 7

NOTE 8

command| changing settings. This field should not be null.

NOTE 10

-70 - 61162-1 © IEC:2010

X, % XXX XXX XXX, XX, X, X, XXXXXXXXX,X,a,5--S,X*hh<CR><LF>
— Fill bits (see Note 10)
Encapsulated data (see Note 9)
Sentence status flag (see Note 8)
Binary data flag (see Note 7)
Destination MMSI, for addressed messages
Broadcast behaviour (see Note 6)
— Message ID Index (see Note 4)
— ITU-R M.1371 Message ID (see Note 5)
— MMSI (see Note 4)
— AIS channel for broadcast of the radio message (see Note 3)
— Sequential message identifier, 0 to 3 (see Note 2)
— Sentence number, 1 to 9 (see Note 1)

The AIS channel that should be used for the broadcas
0 = no broadcast channel preference;
1 = broadcast on AIS channel A;

2 = broadcast on AIS channel B;

mediate message broadcast, this cannot be Forha d’message it should be null.
For the message to b€ bro 3 i MS uld magch a previously entered real, virtual, or
ce: 6, 8, 12, 14, 25, and 26. See IEC 62320

371 messages that are ) AtoN station.
0 = For a eVi i d for autonomous continuous transmission as de

= For an Al i inglemtransmission within 4 s according to RATDMA rules.

This field~Nis used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a cor

R =.Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query).

1)

first field
he order
ccessive

7.3.4 and
restricted
vides the

synthetic
-2 for the

ined by a

defined by using the 16-bit application identifier (see ITU-R M.1371, jnessages

figuration

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.

NOTE 9 This is the content of the “binary data” parameter for either ITU-R M.1371 Message 6, 8, 25, or 26, or the
“safety related text” parameter for either Message 12 or 14. The actual number of “6-bit” symbols in a sentence
should be adjusted so that the total number of characters in a sentence does not exceed the “82-character” limit.

This field cannot be null.
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MSK — MSK receiver interface

This is a command sentence. This sentence is used to set the controls of a radiobeacon MSK
receiver (beacon receiver) or to report the status of an MSK receiver’s controls in response to

a query

sentence.

$--MSK,x.x,a,x.x,a,X.X,Xx,a*hh<CR><LF>

NOTE 1
NOTE 2
NOTE 3
NOTE 4

8.3.57
Signal-t
$--MSS

NOTE S

In addit
See 9.1

8.3.58

$-- MTV)

8.3.59

Interval for sending $--MSS (status) in seconds (see Note 1)
Auto/manual bit rate A/M (see Note 2)
Beacon bit rate (25, 50, 100, 200), bits/s

I_Sentence status Flag (see Note 4)
Channel number (see Note 3)

— Auto/manual frequency, A/M (see Note 2)
— Beacon frequency (283,5 — 325,0 kHz)

When status data is not to be transmitted this field should be null.
If auto is specified, the previous field is ignored.

Set equal to "1" or null for single channel receivers.

5 100, 200) bits/s
kHz to 325,0 kHz

Iemperature, degrees C

MWD - Wind direction and speed

figuration

mmand.

=

est (Q).

The direction from which the wind blows across the earth’s surface, with respect to north, and
the speed of the wind.

$--MWD, x.x,T,x.x,M,x.x,N,x.x,M*hh<CR><LF>

Wind direction, 0° to 359° magnetic
Wind direction, 0° to 359° true

J—‘7Wind speed, m/s
Wind speed, knots
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8.3.60 MWV - Wind speed and angle

When the reference field is set to R (Relative), data is provided giving the wind angle in relation
to the vessel's bow/centreline and the wind speed, both relative to the (moving) vessel. Also
called apparent wind, this is the wind speed as felt when standing on the (moving) ship.

When the reference field is set to T (theoretical/calculated wind), data is provided giving the
wind angle in relation to the vessel's bow/centreline and the wind speed as if the vessel was
stationary. On a moving ship, these data can be calculated by combining the measured relative
wind with the vessel's own speed.

Example 1: If the vessel is heading west at 7 knots and the wind is from the east at 10 knots
the relative windis—3knots at t80° i this same exampte the theoreticarwind_is 0 knots at
180° (if the boat suddenly stops the wind will be at the full 10 knots and the|stern of
the vesgel 180° from the bow).

at 7,07
is 7,07
me from

Examplg 2: If the vessel is heading west at 5 knots and the wi
knots the relative wind is 5 knots at 270°. In this same examp
knots af 225° (if the boat suddenly stops the wind will be at'th
the porttquarter of the vessel 225° from the bow).

$--MWV, x.x, a, x.x, a, A *hh<CR><LF>

Reference, R =\relat T
—— Wind angle;\0° )

8.3.61 [ NAK - Negati

In general, the 7\@ ¢ hen\a reply to a query sentence cannot be proyided, or
when a command sen s ¢ .

The NA S d be_geherated within 1 s.

This ser
$--NAK,

I—Negative acknowledgement’s descriptive text (see Note 5)
Reason code for negative acknowledgement (see Note 4)
—Uniqueidemntifier (see Note—3)
Affected sentence formatter (see Note 2)
Talker identifier (see Note 1)

NOTE 1 Talker identifier from the sentence formatter that caused the NAK generation. This field should not be
null.

NOTE 2 Affected sentence formatter is either:

o the “approved sentence formatter of data” being requested in a query that cannot be processed or accepted, or
e the sentence formatter of the control or configuration sentence that cannot be processed or accepted.

This field should not be null.

NOTE 3 The unique identifier is used for system level identification of a device, 15 characters maximum. This is
the unique identifier for the device producing the NAK sentence, when available.

NOTE 4 Reason codes:

0 = query functionality not supported;
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1 = sentence formatter not supported;
2 = sentence formatter supported, but not enabled;

3 = sentence formatter supported and enabled, but temporarily unavailable (for instance, data field
problem, unit in initialize state, or in diagnostic state, etc.);

4 = sentence formatter supported, but query for this sentence formatter is not supported;
5 = access denied, for sentence formatter requested;

6 = sentence not accepted due to bad checksum;

7 = sentence not accepted due to listener processing issue;

8 to 9 = reserved for future use;

10 = cannot perform the requested operation;

11 = cannot fulfil request or command because of a problem with a data field in the_sentence;

12 to 48 = reserved for future use;

49 = other reason as described in data field 5.

Values greater than 50 may be defined by equipment standards.
This field [should not be null.

NOTE 5 |The length of this field is constrained by the maximum sentence leng

8.3.62 | NRM - NAVTEX receiver mask

This command is used to manipulate the configuratio g i which messages are
stored, is a command sentgnce.

g’flag (see Note 5)
ask (see Note 4)

NOTE 1 |The function code LS P ify_the purpose of the sentence. The meaning of thg¢ function
code is ag follows:

0 — reques

1 — set/repor

NOTE 2

NOTE 3 er/coverage area mask is defined as a 32 bit hex field where the least signfficant bit
representg ‘transmitter coverage area ‘A’, the next bit is ‘B’ and so on up to bit 25 which is ‘Z’. Bits 31 through 26
are reserveua [0r [atare use darna snould Oe Sel (0 Zero. 10 selecl a lldllblllillel coverdge dred il.b Luneprnding blt
should be set to one. To deselect a transmitter coverage area its corresponding bit should be set to zero.

NOTE 4 The message type mask is defined as a 32 bit hex field where the least significant bit represents
message type ‘A’, the next bit is ‘B’ and so on up to bit 25 which is ‘Z’. Bits 31 through 26 are reserved for future
use and should be set to zero. To select a message type its corresponding bit should be set to one. To deselect a
message type its corresponding bit should be set to zero.

NOTE 5 This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration
command changing settings. This field should not be null.

R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query).

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.
When another device (for example an INS) wishes to set one or more of the bit masks it sends
one or more NRM sentences to the NAVTEX receiver. When another device wishes to

determine the current values of the bit masks it sends a query sentence to the NAVTEX
receiver as follows:

$--CRQ,NRM*hh<CR><LF>
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On receiving this query, the NAVTEX receiver will respond with one NRM sentence for each
mask type and frequency combination that it supports. For example, a NAVTEX receiver which
supports separate storage, printer and INS masks for each of three receiver frequencies will
return a total of nine NRM sentences in response to the above query.

Example usage:
$INNRM,2,1,00001E1F,00000023*57

This example specifies that message identifiers ‘A’, ‘B’ and ‘F’, received from transmitter areas
‘A’ to ‘E’ and ‘J’ to ‘M’ on 490 kHz should be sent to the printer port when they are received.
Note that this command sets the printer mask for future use; there is no immediate output
generated as a result of receiving this command.

Example usage:
$INNRM,0,2,00001E1F,0FFFFFFF*21

This example requests that all currently stored messages of all messdg feceied from
transmitter areas ‘A’ to ‘E’ and ‘J’ to ‘M’ on 518 kHz should be in i rne% to the
a

requesting device as a series of NRX sentences. Note that this te any

of the sfored masks.

8.3.63 | NRX - NAVTEX received message

The NRK sentence is used to transfer the contents of arecei EX message from the
i exceed

NAVTEX receiver to another device. As the Ien
the number of characters permitted |
required to transfer a single NAVTEX

NRX sentences |may be

$-FNRX, XXX, XXX, XX,aaxx,x,hhmmss- X,X.X,A,c--c*hh<CR><LF>
|_ Message body

(see Note 7)
)\/ Status indication

(see Note 6)
Total number of bad characters

L Total number of characterg in this
series of NRX sentences
(see Note 5)

(% )
(

SNk

N | oayrat
)

— UTC of receipt of message

- Frequency table index 0-9 (see Note 4)
— NAVTEX message code (see Note 3)

— Sequential message id 00-99 (see Note 2)
—Sentence number 001-999

L Number of sentences 001-999 (see Note 1)

RN

NOTE 1 The total number of sentences required to transfer the NAVTEX message from the NAVTEX radio
receiver. The first field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The
sentence number field identifies the order of this sentence in the message, minimum value 1. All sentences contain
the same number of fields. For efficiency, it is recommended that null fields be used in the additional sentences
where the data is unchanged from the first sentence (this applies to fields 4 through 12).

NOTE 2 The sequential message identifier provides a unique identifier for each NAVTEX message represented by
a group of sentences. Though the message code (field 4) contains a NAVTEX message serial number, there are
special cases when the message serial number is set to 00 and has a different meaning or when the same message
code can occur more than once. When these conditions occur, the sequential message identifier can be relied upon
to uniquely identify this NAVTEX message from other NAVTEX messages with the same message code.

NOTE 3 The NAVTEX message code contains three related entities. The first character identifies the transmitter
coverage area and the second character identifies the type of message. Both these characters are as defined in
Table | of Recommendation ITU-R M.625-3, combination numbers 1 to 26. Transmitter identification characters are
allocated by the IMO NAVTEX Co-ordinating Panel; these characters and the meanings of the message type
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characters are described in the NAVTEX manual (IMO publication 951E). The remaining two characters are
restricted to numerals with a range of 00 to 99 and represent a serial number for each type of message. The value
of 00 is a special case and not considered a serial number. See |[EC 61097-6 for interpretation of special case value

of 00.

NOTE 4 The frequency indicator identifies the frequency that the NAVTEX message was received on:

0 = not received over air (for example test messages);
1 =490 kHz;

2 =518 kHz

3 =4 209,5 kHz;

4 through 9 are reserved for future use.

NOTE 5 The total number of characters indicates the expected size of the message body sent in this sequence of

NRX sentences. It does not include the additional overhead for reserved characters found in Table 1.

NOTE 6 Status ‘A’ is used for syntactically correct message reception. Status ‘V’ is used for syntactically incorrect

message vucptiuu, for c)\alnpic erdrcharacters Y |||i:,;|||g.

NOTE 7 |The message body may contain both valid characters, see Table 2, and reser
Reserved|characters should be represented using the “*” method (see 7.1.4).

The example below shows a typical message received by the NAVTEX receiver dis
<start of ¢xample>

ZCZC |Ef9==================================
ISSUED QN SATURDAY 06 JANUARY 2001.
INSHORH WATERS FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FQRELAND TO SE**EY BILL.
12 HOUR}p FORECAST:

SHOWERY|WINDS, STRONGEST IN NORTH.
NNNN
<end of|example>

Inspecting the corresponding N¥f

$CRNRX, p07,001,00, IE6S
$CRNRX, §07,002,00,,,,

characte

ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.*29

.. 5€

$SCRNRX, $07,003,00,,,, ATERS FORECAST TO 12 MILES"OD"0AOFF*0D

$CRNRX,

Decoding

<start

ISSUED

INSHORE
OFFSHORE

NORTH FQREZAND TO SE**EY BILL.
12 HOURp EORECAST:

$CRNRX, §07,004, 00 ,r PORE 2A TO 0500 UTC.”~OD"OA"O0D"OANORT*70
$CRNRX, $07,005,9 B 2AEY BILL.”0D"0Al2 HOURS FOREC*16
SCRNRX, 07,006, 00y, , 2ONODRO0ANOASHOWERY WINDS”2C STRONGEST IN NORTH. *3C

P Table 1.

ytence:

SHOWERY WINDS, STRONGEST IN NORTH.

<end of decoding>

8.3.64 OSD - Own ship data

Heading, course, speed, set and drift summary. Useful for, but not limited to radar/ARPA
applications. OSD gives the movement vector of the ship based on the sensors and

parameters in use.
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$--0SD, x.x,A,x.X, a,Xx.X,a,X.X,Xx.Xx,a*hh<CR><LF>

— Speed units, K = km/h; N = knots;
S = statute miles/h

Vessel drift (speed) _ —— 1 Manually
Vessel set, degrees true entered
—— Speed reference, BIM/W/R/P (see Note)
—— Vessel speed
-— Course reference, B/IM/W/R/P (see Note)
Vessel course, degrees true
—— Heading status’ A = data valid, V = data invalid
Heading, degrees true

NOTE Rleference systems on which the calculation of vessel course and speed is based. The values)of.cpurse and
speed arg derived directly from the referenced system and do not additionally incl '>n the set
and drift fjelds.

B = bottom tracking log

M = manually entered

W = water referenced

R = radar tracking (of fixed target)
P = positioning system ground reference.

8.3.65 | POS - Device position and i onfiguration command
This septence is used to report the device such as
GNSS 4nd radar antenna installed on board a“ship nsistent

common reference position (CCRP) d ay > ) used to
configune or report the stat i

Usage |s defined in mit this

sentenck at power up

9

$- - PO$,cc,xx,a,X. X X.X)X.

I

\
N

Sentence status flag (see Ngte 5)

Ship’s length (m) (See Note 4)
Ship’s width (m) (See Note 4)
— Ship’s width/length) Valid/Invalid (See Nofe 3)
Position Z-coordinate (m) (See Note 4)
Position Y-coordinate (m) (See Note 4)
Position X-coordinate (m) (See Note 4)
Position \l:\lldlh/ flnn (an Note Q\

Equipment number OO to 99 (See Note 2)

Equipment identification (See Note 1)

NOTE 1 Equipment Identification is the talker ID given in Table 4.

NOTE 2 Equipment number starts from one to maximum same equipment number. (e.g. 1 = Radar 1, 2 = Radar 2)
Equipment number “0” is used for CCRP position (see IMO MSC.252(83)).

NOTE 3 A (Valid) is used for configured device. V (Invalid) is for testing or unconfigured device. This field should
not be NULL.

NOTE 4 X, Y and Z coordination system.
a) Origin (0,0) is located at the centre of the ship’s aft most point.
b) X-component: positive value (starboard), negative value (port) or zero (centre).

c) Y-component: positive value or zero (forward distance from the ship’s stern).
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d) Z-component: positive value (height from IMO summer load line, see IMO International Convention on Load
Lines).

e) The ship’s length corresponds to maximum overall length.

Y-axis (+ only)

A
Position SRR
(X,Y,2) /\
\ Ship length
Z-axis (+ only) b
Height \ °
X-axis (-) p X-axis (+)
Port v Starboard
l (0,0),
! [
' 1
Ship width
NOTE 5 |This field is used to indicate a sentence that is a status report © ti figuration

command| changing settings. This field should not be null.
R = Sentence is a status report of current settings (use for a

C = Sentence is a configuration command to change sg i mmand.

8.3.66 | PRC - Propulsion remote cont

system.
TL. The

This sentence indicates the engine cont
This provides the detailed data not avai
sentenc

$--PRC,

NOTE 1 : n) to “full
ahead” (npvigationyfull) “ stop engine”
NOTE 2 A =,data valid

= data invalid
NOTE 3 RPM demand value “-* Astern

NOTE 4 P = Per cent (%): 0 to 100 % from zero to maximum rpm

R = Revolutions per minute (rpm): “-“ Astern
V = data invalid
NOTE 5 Pitch demand value

NOTE 6 P = Per cent (%): -100 to 0 to 100 % from “full astern” (crash astern) to “full ahead” (navigation full)
through “stop engine”

D = degrees: “-“: Astern
V = data invalid
NOTE 7 Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge
P = Port wing
S = Starboard wing
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C = Engine control room
E = Engine side / local
W = Wing (port or starboard not specified)

be a null field.

EC:2010

NOTE 8 Numeric character to identify engine or propeller shaft controlled by the system. This is numbered from

centre-lin

NOTE 9

8.3.67

Position|, course and speed data provided by a LORAN-C receiver. Tj
are those used in computing latitude/longitude. This sentence is tr

exceedi
and RM

fields sh

$--RMA

NOTE 1
NOTE 2

A = Autorjomous mode;
D = Differential mode;

E = Estim|

M = Many

S = Simul
N = Data
NOTE 3

toV =in
system m

e. This field is a single character.
0 = single or on centre-line

Odd = starboard

Even = port

This should not be a null field.

hg 2 s and is always accompanied by RMB when a desti

Easterly v io
Positioning

status fields should not be null fields.

A and B
als not

ive. RMA
.JAll data

and 3)
es E/W

true

uld be set

ode indicator except for A = Autonomous and D = Differential. The positioning
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8.3.68 RMB - Recommended minimum navigation information

Navigation data from present position to a destination waypoint provided by a LORAN-C,
GNSS, navigation computer or other integrated navigation system. This sentence always
accompanies RMA or RMC sentences when a destination is active when provided by a
LORAN-C, or GNSS receiver, other systems may transmit $--RMB without $--RMA or $--RMC.

$--RMB, A, x.x, a, c--c, c--c, llILll, a, yyyyy.yy,a,x.x, X.X, X.X, A, a *hh<CR><LF>

l— Mode indicator
(see Notes 3 and 4)
Arrival status

A = arrivalci or

perpendicular passed

egrees

les

Cross track error (
—Status (see Note 4): A=d

NOTE 1 [If range to destin

NOTE 2 |[If cross tra
NOTE 3 |Positioning A

A = Autorfomous mode;
D = Differential mode;
E = Estim|
M = Many
S = Simul|
N = Data
NOTE 4

toV =in
system mpde indica

uld be set
O ode indicator except for A = Autonomous and D = Differential. The positioning
status fields should not be null fields.

8.3.69 =

Time, date, position, course and speed data provided by a GNSS navigation receiver. This
sentence is transmitted at intervals not exceeding 2 s and is always accompanied by RMB
when a destination waypoint is active.

RMC and RMB are the recommended minimum data to be provided by a GNSS receiver. All
data fields should be provided, null fields used only when data is temporarily unavailable.
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Navigational status (see Note 4) —‘
$--RMC, hhmmss.ss, A, lliLll,a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, XXXXXX, X.X,a, a, a*hh<CR><LF>

'— Mode indicator

(see Notes 2 and 3)
Magnetic variation,
degrees, E/W (see Note 1)
Date: dd/mm/yy
Course over ground, degrees true

Speed over ground, knots
LengiudeEANM

Latitude, N/S
— Status (see Note 3) A = data valid V = navigation ivercwarning
UTC of position fix
NOTE 1 E = Easterly variation subtracts from True course
[V = Westerly variation adds to True course
NOTE 2 |Positioning system Mode Indicator:
A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode-i
D = Oifferential. Satellite system used in differential mode in positio
E = Estimated (dead reckoning) mode;
F = Float RTK. Satellite system used in real time kinematic
M = Mlanual input mode;
N=N
P =H defined as: no deliberate dggradation
s used to compute positiop fix. P is
E: or Precise Point Positioning (PPP) mode;
R=R
S = Simulator mode.
NOTE 3 |The positioning syst de(indicater fi ts the positioning system status field, fhe status
field shodld be set to V = | id\for aM values ofjhdicator mode except for A= Autonomous and D = Dffferential.
The positloning system mode indica ]
NOTE 4 |The navigational indj isiaccording to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (qr Failure)
warnings jand statu iohs’. This fle dushould mot'be a NULL field and the character should take gne of the
following yalues:
S = ioning accuracy (95 % confidence) is within the selected| accuracy
esponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available gand within
or'the actual navigation mode, and/or a new valid position |has been
1 s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed craft.
C= not available
U= e estimated positioning accuracy (95 % confidence) is less than thel selected
ac uracy evel corresponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available but
e requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid pogition has
not\been calculated within 1 s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed ciaft.
V = [Navigational.status not valid, equipment is not providing navigational status indication.
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8.3.70 ROR - Rudder order status

Angle ordered for the rudder.

$--ROR,x.x,A,x.x,A,a*hh<CR><LF>
L_Command source location (as TRC)
L ort rudder order (see Notes 1 and 2)
tatus A = data valid, V = data invalid
Starboard (or single) rudder order (see Notes 1 and 2)
Status A = valid,V = data invalid

NOTE 1 Relative measurement of rudder order angle without units, "-" = bow turns to port.
NOTE 2 |The status field should not be a null field.

8.3.71 | ROT - Rate of turn
Rate of turn and direction of turn.

$--ROT{ x.x, A*thh<CR><LF>

|
L Rate of turn, °/min, "-" =

8.3.72
Shaft or
$--RPM

valid V = data invalid

o of maximum, "-" = astern
, "-" = counter-clockwise

8.3.73
Relative

$--RSA,

PortTudder sensor (see Notes—tand—2)
Status A = data valid,
V = data invalid
Starboard (or single) rudder sensor (see Notes 1 and 2)
Status A = valid,
V = data invalid

NOTE 1 Relative measurement of rudder angle without units, "-" = bow turns to port. Sensor output is proportional
to rudder angle but not necessarily 1:1.

NOTE 2 The status field should not be a null field.
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8.3.74 RSD - Radar system data

Radar display setting data.

$--RSD, X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X, X.X, @, a*hh<CR><LF>

— Display rotation (see Note 1)
Range units, K = km
N = nautical miles
S = statute miles
Range scale in use
L— Cursor bearing, degrees(clockwise from 0°
— Cursor range, from own ship
—EBL 2, degrees
—VRM 2, range
—— Origin 2 bearing (see Note 2)
—Origin 2 range (see Note 2)
—— Bearing line 1 (EBL1), degrees fi 0°
—Variable range marker 1 (VRM1), r e
—Origin 1 bearing (see Note 2) degree
— Origin 1 range (see Note 2), from ow

NOTE 1 |Display rotation:

C = cours-up, course-over-ground up, degrees rue;
H = head{up, ship's heading (centre-line) 0° up;
N = northtup, true north is 0° up.

NOTE 2 |Origin 1 and origin 2 are located at\the

independent sets of variable range
ship positjon.

bearing from own ship and provide for two
bearing lines (EBL) originating away [from own

Stated.range
a electronic

arting waypoint first, for the identified rodte. Two

8.3.75 | RTE - Routes

Waypoint identi

modes pf transmission “are i : indicates that the complete list of waypoints in the
route is| being tr 3 " ités a working route where the first listed waypoint is
always the last ¢ én reached (FROM), while the second listed waypoint is
always i ssel is currently heading for (TO) and the remaininpg list of

$--RTE,

\ ’ |—Waypoint "n" identifier (see Note 1)

Additional waypoint identifiers (see Note 1)
Waynaint identifier
Route identifier
—— Message mode: ¢ = complete route, all waypoints
w = working route, first listed waypoint is "FROM",
second is "TO" and remaining are rest of route
L— Sentence number (see Note 2)
— Total number of sentences being transmitted (see Note 2)

NOTE 1 A variable number of waypoint identifiers, up to "n", may be included within the limits of allowed sentence
length. As there is no specified number of waypoints, null fields are not required for waypoint identifier fields.

NOTE 2 A single route may require the transmission of multiple sentences, all containing identical field formats
when sending a complex message. The first field specifies the number of sentences, minimum value = 1. The
second field identifies the order of this sentence (sentence number), minimum value = 1. For efficiency, it is
permitted that null fields be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first sentence.
(Note that this practice can lead to the incorrect assembly of sentences if there is a high risk of loss of sentence.)
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8.3.76 SFI - Scanning frequency information

This sentence is used to set frequencies and mode of operation for scanning purposes and to
acknowledge setting commands. Scanning frequencies are listed in order of scanning. For
DSC distress and safety watchkeeping only six channels shall be scanned in the same
scanning sequence. To indicate a frequency set at the scanning receiver, use FSI sentence.

$--SFI, X.X, X.X, XXXXXX, C,........ ,XXXXXX, c*hh<CR><LF>

I—I— Sixth frequency, mode (see Note 3)
Second to fifth frequency, mode (see Note 3)

Mode of operation (see Note 1)
First frequency or ITU channel (see Note 2)
Sentence number (see Note 4)
Total number of sentences being transmitted (see Note

NOTE 1 [Mode of operation:

d = F3E/G3E simplex, telephone;

e = F3E/G3E duplex, telephone;

m = J3E, felephone;

o = H3E, felephone

g = F1B/JRB FEC NBDP, Telex/teleprinter;
s = F1B/JRB ARQ NBDP, Telex/teleprinter;
t = F1B/J2B receive only, teleprinter/DSC;
w = F1B/J2B, teleprinter/DSC;

x = A1A, Morse, tape recorder

{ = A1A Morse, morse key/head set;

| = F1C/FRC/F3C, facsimile machine;

null for nd information.

NOTE 2 [Frequencies to be in 100 Hz incremen
MF/HF te

MF/HF te|etype channels to h igi c s i igi ; h to sixth
digits ITU]channel numbers; each with i S ire

lired.

VHF channels to have first digi

The next| number is
frequency|, or “2” ing
The remalning three nupibe

ransmit frequency is being used as a simplekx channel
mit frequency is being used as a simplex channel ffequency.

NOTE 3 ode\pair fields is allowed up to a maximum of six pairs. Nulllfields are
not requir ed pe i S iX pairs are transmitted.

NOTE 4 1 i ation may require the transmission of multiple messages. The [first field
specifies n S minimum value = 1. The second field identifies the order of this| message

(message

8.3.77

This sentence’is used to enter static parameters into a shipboard AIS unit. The parameters in
this senTence support a number of the ITU-R M.1371 Messages.
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C—C,C—C,XXX,XXX,XX,XX,c,ac*hh<CR><LF>

L Source identifier (see Note 5)
— DTE indicator flag (see Note 4)
Pos. ref.,point dist. “D,” from starboard beam,
0 TO 63 m (see Note 3)
Pos. ref., point dist.“C,” from port beam,
0 to 63 m (see Note 3)
Pos. ref.,point dist. “B,” from stern,

0 to 511 m (see Note 3)

Pos. ref., point dist.“A,” from bg

0 to 511 m (see Note 3)

Ship’s name, 1 to 20 ch

Ship’s call sign, 1 to
NOTE 1 string of
characterg
NOTE 2 me of the
acceptabl 61162-1,
Table 1. T 4.4). A null field indicatep that the
previously QECRECRRRRAERRAQ" is
used to indi
NOTE 3 port heam, and starboard beam to the horizontal
reference e’valid. The sum of A + B is the lenjgth of the
ship in m in metres. Refer to the ITU-R M.1371, Mpessage 5,
“referencd 2. ) the reference point of “reported positipn” is not
available, 0 and B > 0 and D > 0. If neither the refer¢nce point
for the re < S available: A = B = C = D = 0 (default). Use of 4 null field
for A, B, |C, and/or D indica 3 iously entered dimension for that parameter is unchanged| In many
cases, the ship’s refe i “p i ” will be the location of the positioning antenna.
NOTE 4 the DTE
indicator forms, at
least, to provided
to the apqli nsmitting
side, the s are:
0 = Keybg
1 = Keybd
NOTE 5 efined by
data field urce. This
data field information
broadcas{ in{VDL message 5 for the location of position sensor antenna on the vessel.
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8.3.78 STN - Multiple data ID

This sentence is transmitted before each individual sentence where there is a need for the
listener to determine the exact source of data in a system. Examples might include
dual-frequency depth sounding equipment or equipment that integrates data from a number of
sources and produces a single output.

$--STN, xx*hh<CR><LF>
|—Talker ID number, 00 to 99

8.3.79 THS - True heading and status

NOTE TpisSentence reptaces the deprecated Sentence HDT.

Actual yessel heading in degrees true produced by any device or{syste ng true
headingl This sentence includes a “mode indicator” field providi iti related
information about the heading data, and replaces the deprecated HD

$--THS,kx.x,a*hh<CR><LF>
l_'—Mode indicator (see Note)
Heading, degrees true

NOTE Mode indicator. This field should not be null.

= Autonomous

\
3 Estimated (dead reckoning)
M = Manual input
J

= Simulator mode

I
O
)
=8
)
=}
o
=
<
=8
a

=
=}
o
=
O

8.3.80 [ TLB - Target/la

Commoh target label K

targets [to a detht provides
messagg). This will allow\a i
labels (¢.g.

sentence is used to specify labels for|tracked
arget data (e.g. via the TTM — Trackefl target
playing tracked target data to use a commop set of

$--TLB,x.

Additional label pairs (see Note 1)
> Label assigned to target ‘n’ (see Note 2)
Target number ‘n’ reported by the device.

NOTE 1 This sentence allows several target number/label pairs to be sent in a single message, the maximum
sentence length limits the number of labels allowed in a message.

NOTE 2 Null fields indicate that no common label is specified, not that a null label should be used. The intent is to
use a null field as a place holder. A device that provides tracked target data should use its "local” label (usually the
target number) unless it has received a TLB sentence specifying a common label.
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Target number, name, position and time tag for use in systems tracking targets.

$--TLL, xx, LI, a, yyyyy.yy, a, c--c, hhmmss.ss, a, a*hh<CR><LF>

UTC of data
Target name
Target longitude, E/W
Target latitude, N/S

I— Reference target (see Note 2)
= R, null otherwise
Target status (see Note 1)

L Target number 00 — 99

NOTE 1 |Target status:

L = Lost, jracked target has been lost;
Q = Query, target in the process of acquisition;
T = trackipg.

NOTE 2
otherwise

8.3.82 | TRC — Thruster control data

This se
be use?]‘

be tran

$--TRC,

NOTE 1 Q i a thruster in the system. This is numbered from centre-line. TH

single digjt:

NOTE 2 |*-“= port

ition or velo|

es. This sentence n
status data the senten

city, null

nay also
ce shall

is field is

NOTE 3 P—=-Perecent{%)y—o0—1+00-%from—zeroto-mexdmum—rpm
R = Revolutions per minute (RPM)
V = data invalid

NOTE 4 *“-“ = port

NOTE 5 P = Per cent (%)
D = Degrees (°)

V = data invalid

NOTE 6 Direction of thrust in degrees (0O - 3600). This may be a null field.

NOTE 7 Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge
P = Port wing
S = Starboard wing

C = Engine control room
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E = Engine side / local

W = Wing (port or starboard not specified)

NOTE 8

This should not be a null field.

NOTE 9 This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration

command

changing settings. This field should not be null.

R = Sentence is a status report of current settings (used for a reply to a query).

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.

8.3.83

TRD - Thruster response data

This sentence provides the response data for thruster devices.

$---TRD

NOTE 1
single dig

NOTE 2
NOTE 3

NOTE 4 -

NOTE 5

NOTE 6
NOTE 7

8.3.84

This se

X,X.X,a,X.X,a,X.x*hh<CR><LF>

Ll— Azimuth response (see Note 6)
Pitch mode indicator (see Note 5 and 7)
Pitch response value (see Note 4)
RPM mode indicator (see Notes 3 and 7)
RPM response (see Note 2)
— Number of thruster, bow or stern (see Note 1)

Numeric character to identify a thruster in the system. e centre-line. T

t:

Ddd = Bow thruster
Fven = Stern thrusters
-" = port

P = Per cent (%): 0 — 100 % from zero\to maximum(fpm
R = Revolutions per mj (RP %

= data invalid

port

P = Per cen ):
D = Degree

= data invalid

60°). This may be a null field.

nténee is used to transmit tracked radar targets in a compressed format. This

is field is

enables

the tran

£ £ 4 ry N H- I al Al s £ lol o1 alafl al ]
T UT Talty tdrycio Wit TrirmrmutimT UVETTITdU. INTW 1dTI'yTl 1dUTIS di'T UTTITITU Uy

the TLB

sentence to reduce bandwidth use. Transmission of up to four targets in the same sentence is
possible.

I--TTD,

hh,hh,x,s—s,x*hh<CR><LF>

Number of fill-bits, 0 to 5 (see Note 4)
Encapsulated tracked target data (see Note 3)

Sequential message identifier, 0 to 9 (see Note 2)

Hex sentence number, 01 to FF (see Note 1)

Total hex number of sentences needed to

transfer the message, 01 to FF (see Note 1)
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NOTE 1 The transfer of all tracked targets may require the transmission of multiple sentences. The first field
specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second field identifies the order
of this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields.

NOTE 2 The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is
sequentially assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is
used. For a message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential
message identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This
allows for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken
collectively, contain a single message. This should be a null field for messages that fit into one sentence.

NOTE 3 The tracked target data structure is described in the table below. Data is stored most significant bit first.
Every message character is converted into six bits. One sentence may contain from one up to four structures of 15
characters in the same sentence. This field supports a maximum of 60 valid characters for messages transferred
using multiple sentences.

NOTE 4 |[This cannot be a null field. See “x4” in description of encapsulation sentences in 7.3.4.

Parameter Number of bits Range §nd Description
resolution

IwaMe se{ to zero for
ther valugs are
on of this structure.

Protocol| version 2 O0to3

Th Wciated with the Ihbel with
Target number 10 0to 1023 cotresponding number. Target number Zero is
(\ res ve)ﬁ\f\or noutracking target

True bearing 12

No th-u\s\o%o ihate system
409,5°deg /Invalid or N/A data

to 409,4 kn See _speed mode and stabilisation modg
Speed 12
tep 75 knot = Invalid or N/A data

\( t 359\,’§3-) }:ee speed mode and stabilisation mod¢g
Course [\1

(‘\ St +° 409,5 deg = Invalid or N/A data

\\3‘5} Reported heading from AIS, north-up coordinate
° t
Heading| (AlS > ) 0 35979 system

target only) 409,4 deg = Invalid or N/A data

ep 0,1°
/» 409,5 deg = No data, radar tracking target
Value Radar AlS
000 Non-tracking No tgrget to
repoit
Acquiring target (not .
001 established) Sleeping target
010 Lost target Lost farget
TrackedlAYS . 011 Reserved Reserved
target status 100 Established tracking, | Activated target,
no alarm no alarm
101 Reserved Reserved
110 Established tracking, | Activated target,
CPA/TCPA alarm CPA/TCPA alarm
Established tracking, | Activated target,
111 acknowledged acknowledged
CPA/TCPA alarm CPA/TCPA alarm
0 = Autonomous (normal)
Operation mode 1
1 = Test target
to 163,83 NM Distance to target
Distance 14

Step 0,01 NM 163,84 NM = invalid or N/A data



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © IEC:2010 -89 -

Parameter Number of bits Range Ffmd Description
resolution
0 = True speed and course
Speed mode 1
1 = Relative speed and course
0 = Over the ground
Stabilisation mode 1
1 = Through the water
Parameter = 5 Reserved for future use
Reserved Always set to zero
Number zero is reserved for no correlation /
Correlation / association
Association S O-to255
number Correlated / associat}jfrgets e assigned a
common number
[EaN
TOTAL 90 90/6=15 charactefs NN

N/A: Nt available

NOTE [Theoretical maximum throughput for IEC 61162-2 connections is calculate

&
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8.3.85 TTM - Tracked target message

Data associated with a tracked target relative to own ship's position.

$--TTM, XX, X.X, X.X, &, X.X, X.X, a, X.X, X.X, a, ¢c--C, a, a, hhmmss.ss, a *hh<CR><LF>

Type of acquisition
— A = Automatic
M = manual
— R =reported
Time of data (UTC)
Reference target (see Note 2)= R,
null otherwise

NOTE 1 |[Target status:
L = Lost, jracked target has been lost;
Q = Query, target in the process of acquisition;

T = Trackjng.

NOTE 2
otherwise

8.3.86 | TUT — Transmi

A sentgnce to

definitio
The sern

There is
code” fi

incorpof

$--TUT,

—— Target number, 00 to 99

—Target status
Target name

Target speed
Bearing from own ship, degrees
Target distance from own ship

determine own ship’s position or velocity, null

s@rt

define the coding system for the text body. This enables the¢ use of
anicode or other codes. A proprietary look-up table method is

Text body (see Note 5)

Translation code for text body (see Note 4)

Sequential message identifier, 0 to 9 (see Note 3)

— Sentence number, 00 to FF (see Note 2)

—— Total number of sentences in the messages, 01 to FF (see Note 2)

— Source identifier (see Note 1)

NOTE 1 The source identifier contains the talker ID indicating the type of equipment that originated this message.
The source identifier is used to identify the manufactured purpose of the device.

NOTE 2 Unicode text may require the transmission of multiple sentences all containing identical field formats. The
second field specifies the total number of sentences in the message, minimum value 01"*. The third field identifies
the sequence of this sentence (sentence number), minimum value 01"*. For efficiency, it is recommended that null
fields be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first sentence.

NOTE 3 The sequence message identifier number relates all sentences that belong to a group of multiple
sentences. Multiple sentences (see Note 2) with the same sequence identifier number, make up one text message.
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NOTE 4 The translation code identifies the Hex character coding method used in the text body field and
determines the maximum number of Hex character positions available in the “text body” field.

U = Unicode (ISO 10646-1), 56 Hex character positions in the text body.

A = Subset of ISO 8859, 56 Hex character positions in the text body.

1-16 = Part number of ISO 8859

P<aaa> = Proprietary (user defined), 53 Hex character positions in the text body. This field consists of the

letter “P” directly followed by the three letter manufacturer's mnemonic code. An example might be
“PXYZ”, if the XYZ company's equipment produced a TUT message with a proprietary translation
code.

NOTE 5 The text body consists either 56 or 53 Hex character positions, depending on the “translation code field”.
The number and type of characters and code delimiters if needed, up to the maximum permitted sentence length,
are as follows.

U => IIp to fourteen 16.hit unicode characters inrlllding code—delimiters—Each—unicode—character is

represented by 4 Hex character codes. The letter “A” would be represented by 0041 hex,|while the
“Katakana letter A” would be represented by 30A2 hex.

A or 1-16

1l
\%

Up to twenty-eight 8-bit ASCIl characters including code delimitérs. bracter is
represented by 2 Hex character codes. The letter “A” would be repre ent ilgxthe Latin
capital letter thorn “P” would be represented by DE hex. The * {4annot be
represented by 2 Hex character codes.

P<aaa> =p  Up to fifty-three 4-bit user-defined characters including Hed to be
used as an index or entry into a user defined (proprietary bracter is

A depth[sounder sends a warning of “S ! an i ated navigation system using
a proprigtary translation code. The integre vigati hessage
to a remote display in the local languagg

$SDTUT,SD,01,01,1,PXY
The intggrated navigation syt ; eceiving’ thi ithin infits own

table for the unicade d in this
TUT example is
are used to repre

aracters
r 002 or
0002, ap long as the
body.

ary text

The inte n could then generate and send the following senteng¢e using
the unid 3 a remote display device in the local language desired;|Kanji in
this exgmple . Th anji equivalent of “Shallow Water!” is “ZR#EBR”, and is represented

accordin i He hex codes of 6D45 702C 5371 967A.

$INTUT|SD,01,01,1,U0,6D45702C5371967A*5D<CR><LF>

The same text “Shallow Water!” could have been generated by the integrated navigation
system using the ASCII translation code as shown below.

$INTUT,SD,01,01,1,A,5368616C6C6F7720576174657221*4B<CR><LF>
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TXT - Text transmission

For the transmission of short text messages. Longer text messages may be transmitted by

using m

ultiple sentences.

$--TXT,xx,xx,xx,c--c*hh<CR><LF>

NOTE 1

~ | Text message (see Note 3)

Text identifier (see Note 2)
Sentence number (see Note 1), 01 to 99
Total number of sentences (see Note 1), 01 to 99

when sen
second fi
permitted
(Note tha

NOTE 2

NOTE 3
61 charag

ANTEN
use of “

$GPTXT

8.3.88

This ser

$--UID,q

NOTE 1
will be u
recorded

NOTE 2

Text messages may require the transmission of multiple sentences, all containing-identical field formats
ding a complex message. The first field specifies the number of sentences, mini value|= 1. The
eld identifies the order of this sentence (sentence number), minimum val fficigncy, it is
that null fields be used in the additional sentences when the data is uncha ge fri itst [sentence.
this practice can lead to the incorrect assembly of messages if there is a tence.)
The text identifier is a number, 01 to 99, used to identify different text
ASCII characters, and code delimiters if needed, up to the maximuf (i.e. up to
ters including any code delimiters).
Exampl¢: A GPS receiver sends a text alarm m 5, DR MODE -
NA FAULT!) upon reverting to dead-reckoni hote the
21” to indicate “!”, see 7.1.4).
,01,01,25,DR MODE-ANTEN
0-9). UIC
might be
d eqmpment needs to have means to input both UICs (e.g. input diglog)
i uic2 dB
$GPUID,HEPSLGNO02376,DB Los 23*hh<CR><LF>
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8.3.89 VBW - Dual ground/water speed
Water-referenced and ground-referenced speed data.

$--VBW, x.x, X.X, A, X.X, X.X, A, x.X, A, X.X, Afhh<CR><LF>

|—Status (see Note 2): stern ground speed,
A = data valid, V = data invalid
Stern transverse ground speed (see Note
knots
Status (see Note 2): stern water speed,
A = data valid, V = data invalid
Stern transverse water speed (see Note 1), knots

1),

NOTE 1 [Transverse speed: "-" = port,

L ongitudinal speed: "-" = astern.
NOTE 2 |The status field should not be a null field.
8.3.90 | VDM - AIS VHF data-link méssage
This septence is used to transfer the entire content of a received AIS message pa
defined [in ITU-R M.1371 and as received on_the ata Link (VDL), using the “six-
type. The structure provid )/binary messages by using
sentencks.
Data me¢ssages should v-séntences as possible. When a data n

can be accommc{ﬁd
1--VDMix,x,x,a,s ,

Status (see Note 2), ground speed,
A = data valid, V = data invalid
Transverse ground speed (see Note 1
Longitudinal ground speed (see Note 1), kn
—— Status (see Note 2): water speed, A = dat
—— Transverse water speed (see Note 1), knots
—— Longitudinal water speed (see Note 1), knots

nots

li ta invali

en it shall not be split.

AIS channel (see Note 3)
Sequential message identifier, 0 to 9 (see Note 2)

Sentence number, 1 to 9 (see Note 1)

cket, as
bit” field
multiple

nessage

Total number of sentences needed to transfer the messa

e’

NOTE 1

1to 9 (see Note 1)

The length of an ITU-R M.1371 message may require the transmission of multiple sentences. The first
field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second field identifies the
order of this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields.

NOTE 2 The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is
sequentially assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is
used. For a message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential
message identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This
allows for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken
collectively, contain a single message. This may be a null field for messages that fit into one sentence.
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NOTE 3 The AIS channel is indicated as either “A” or “B”. This channel indication is relative to the operating
conditions of the AIS unit when the packet is received. This should be a null field when the channel identification is
not provided. The VHF channel numbers for channels “A” and “B” are obtained by using a “query” (see 7.3.5) of the
AIS unit for an ACA sentence.

NOTE 4 This field supports up to 60 valid characters. Under certain conditions, this field may support up to a
maximum of 62 valid characters:

1) When the message can be transmitted using a single sentence, the sequential message identifier field is set to
null allowing an additional valid character in this encapsulated field.

2) When the AIS channel field is set to null an additional valid character is allowed in this encapsulated field.

3) The maximum number of 62 valid characters is only possible when the conditions allow both the sequential
message identifier and AIS channel fields is set to null.

NOTE 5 This cannot be a null field. See “x4” in 7.3.4.

8.3.91 | VDO - AIS VHF data-link own-vessel report

This sentence is used to transfer the entire content of an AIS unit’s br
as defined in ITU-R M.1371 and as sent out by the AIS unit over th
the “six{bit” field type. The sentence uses the same structure as

packet,
) using
natter.

1--VDO,k,x,x,a,s—s,x*hh<CR><LF>

L Number of fill-bits, 0 to

NOTES 1

8.3.92
The dirg
$--VDR,|
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VER - Version

This sentence is used to provide identification and version information about a device. This
sentence is produced as a reply to a query sentence.

In order to meet the 79-character requirement, a “multi-sentence message” may be needed to
convey all the data fields.

For example, an equipment may output the VER sentence autonomously upon power-up.

$--VER,x,x,aa,c--c,c--c,c--Cc,Cc--C,C--C,C--C,X*hh<CR><LF>

L Sequential message identifier (see Note 7)

raruwdrc TTVvIiolUulT (oTT INULT J)
Software revision (see Note 5)
Model code (product code) (see Note )
Manufacturer serial number (see Notes
Unique identifier (see Note 4)
—Vendor ID (see Note 3)
— Device type (see Note 2)
— Sentence number, 1 to 9 (see Note 1)
— Total number of sentences needed, 1 to 9 (see

6)

NOTE 1 |Depending on the number of characters in each data field; to use a “multitsentence
message’l to convey a “VER reply.” The first data field spee 5 the numker of Sentences needed,| minimum
value 1. This is the total number of sentences requi e @ ationy, The second data field|identifies
the sentehce number, minimum value 1. Senténc ers to\the‘\sequence number of the sentepce within
the total qumber of sentences. The tenth data fie Vi tial message identifier (see Note 7

NOTE 2 |The device type is used to identify the-manufa the device. Choice of the dgvice type
identifier |s based upon the designed purpose /of the device. Nis set into the equipment based upon the primary
design of the device and remains constant even\if th i er identifier feature is used.

NOTE 3 |Vendor identification 0183 3-character “Manufacturer’s Mnemonic| Code” or
NMEA 2000, 5-digit “Numeric M i

NOTE 4 |The unique identifieris us ation of a station, 15 characters maximum

When usgd with AIS station's tputy this e ata ield is the AIS station’s unique identifier. When an MMBI is used
as the unique |dent| tation (for example, the “Real MMSI” of an AtoN stafion.
NOTE 5 |The data fie d lg s maximum. When large character lengths are used gnd the 80

character
used to 4
associate
series, th

NOTE 6

may not npd

NOTE 7
sequentia|
used. Foi
message
allows fo

, 2, and 10 to ensure the multiple VER sentences arg

ly assig ed and\is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0
a messagde.requjring multiple sentences, each sentence of the message contains the same
identfification
the” possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences th

collective

Yy, contain a single message. I'nis data Tield may be a null tield Tor messages that Tt Into one se

ingle sentence, a series of successive VER sentences [should be

properly

ields can be used for data fields contained in other sentendes of the
ber for the unlt Note, this “internal” manufacturer’s serial numbger may or

Hge identifier provides a message identification number from 0 to |9 that is

after 9 is
equential

ber. It is used to identify the sentences containing portions of the same mesdage. This

at, taken
tence.
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8.3.94 VHW - Water speed and heading

The compass heading to which the vessel points and the speed of the vessel relative to the
water.

$--VHW, x.x, T, x.x, M, x.x, N, x.x, K*hh<CR><LF>

I—l— Speed, km/h

Speed knots
Headlng degrees magnetic
Heading, degrees true

8.3.95 | VLW - Dual ground/water distance

The disfance travelled, relative to the water and over the ground.

NOTE Two additional fields have been added to the previous VLW sentenge, and the description_and
been rewgrded to provide for distance relative to the ground. This brings the sentence i ith the’ stry
informatidn provided by the VBW sentence.

$--VLW |x.x,N,x.x,N,x.x,N,X. x N* hh<CR><LF>

8.3.96 | VPW - Speed

title have
cture and

The component
Sometimes call

irection.

$--VPW

= downwind
downwmd

8.3.97

This sentence is used to enter information about a ship’s transit that remains relatively static
during the voyage. However, the information often changes from voyage to voyage. The
parameters in this sentence support a number of the ITU-R M.1371 messages.
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$--VSD,x.X,X.X,X.X,c—C,hhmmss.ss,XX,XX,X.X,X.X*hh<CR><LF>

(see Note 8)
— Navigational status, 0 to 15
(see Note 7)

00 to 12 (UTC) (see Note 6)

Regional application flags, 0 to 15

Estimated day of arrival at destination,

— Estimated month of arrival at destination,

00 to 31 (UTC) (see Note 6

3)

)
NOTE 1 . 1. The descriptions of ship
and cargg Message 5. A null field| indicates
that this i$ unchanged.
NOTE 2 i i i & . ¢ iscOMo 25,5./The value 0 = not available and the
value 25,% indi i , A ieldhindicate at this is unchanged.
NOTE 3 - i i . id range is 0 to 8 191. The value 0 = nof available
and the v i i di is i
NOTE 4 |The characters that S Table 14,
Some of fhese characters are reserveu . se characters should be represented usling the A
method (fee 7.1.4). A null Y€ string of
characters ‘@@QARAARARLAARAE € € used to indicate that the ship’s destinatijon is not
available.
NOTE 5 |If the hou' should be set to 24. If the minute of arrival is not [available,
“mm” shopld be set to 60,/TF ” of the field may be set to “00” as the AIS unit only broadcasts
hours and i s unchanged
NOTE 6 3 TC. The field is a fixed two-digit number requiring leading zeros. If
the day o i i i ,~00 shou d be the number for the day. If the month of arrival is not available, “00”
should be] th. A null field indicates that this is unchanged.
NOTE 7 indicated using the following values, a null field indicates the|status is
unchange] essage 1, navigational status parameter):
0 = under{way usingﬁsj\rye> 4 = constrained by draught ?Hzée)served for High Speed Craft
1 = at anchor 5—=-moored t0—=Teservedfor-WingrSround (WIG)
2 = not under command 6 = aground 11 to 14 = reserved for future use
3 = restricted manoeuvrability 7 = engaged in fishing 15 = default

8 = under way sailing

NOTE 8 Definition of values 1 to 15 provided by a competent regional authority. Value should be set to zero (0), if
not used for any regional application. Regional applications should not use zero. A null field indicates that this is

unchanged (ref. ITU-R M.1371, Message 1, reserved for regional applications parameter).
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8.3.98 VTG - Course over ground and ground speed
The actual course and speed relative to the ground.

$--VTG, x.x, T, x.x, M, x.x, N, x.x, K,a*hh<CR><LF>

‘ |— Mode indicator (see Note 2)

Speed over ground, km/h (see Note 1)
Speed over ground, knots (see Note 1)
Course over ground, degrees magnetic
Course over ground, degrees true

NOTE 1 The speed over the ground should always be non-negative.

NOTE 2 |The mode indicator provides status information about the operation of the (sourcexdeviee |(such as

positioning systems, velocity sensors, etc.) generating the sentence, and the validity ided. The

possible ipdications are as follows:

A = Autorjomous mode;

D = Differential mode;

E = Estimjated (dead reckoning) mode;

M = Mandal input mode;

P = Prec|se. Satellite system used in precision mode. Precision modg’ i ined \ gradation

(such as pelective availability) and higher resolution code (P-code) is use € iti Also used

for satellife system used in multi-frequency, SBAS or Precise Point P ionin > 1 5

S = Simullator mode;

N = Data hot valid.

The modgqg indicator field should not be a null field.

8.3.99 [ WAT - Water level detectior

This semtence provides detection status ofwater Ie nitoring

location|data.

$--WAT ja,hhmmss.ss,aa,x

NOTE 1 nd 5. The
ection may-be a whole section (one or both of the location indicator fields are null) or a sub-seftion. The
tatusS is normally transmitted at regular intervals. Examples of use are given in Annex E.

—Status-fereach-watertevel-detecter—(Emay-beusedte-indicate-aneventy
F: Fault in system: location indicator fields define the sections when provided.
NOTE 2 Time when this status/message was valid. This may be a null field.
NOTE 3 Indicator characters showing system detecting water level. The field is two fixed characters.
WL = Water level detection system;
Bl = High water level by bilge system;
HD = Water leakage at hull (shell) door;
OT = others.

NOTE 4 First location indicator characters showing detection location. This field is two characters. The content of
this field is not defined by this standard, but the two location fields should uniquely define the source for the alarm.

NOTE 5 Second location indicator character showing detection location. This field is two characters.The content of
this field is not defined by this standard, but the two location fields should uniquely define the source for the alarm.

NOTE 6 This field is three fixed numeric characters. When the message type field is E this field identifies the
high-water-level detection point. When the message type field is S this field contains the number of the water
leakage detection points. When the message type field is F this field is a null field.
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NOTE 7 When the message type field is S or F this field should be a null field. When the message type field is E

this field

NOTE 8

is a single character specified by the following:

N = normal state;

H = alarm state (threshold exceeded);

J = alarm state (extreme threshold exceeded);

L = alarm state (low threshold exceeded, i.e. not reached);

K = alarm state (extreme low threshold exceeded, i.e. not reached);
X = fault (state unknown).

This field includes a single character specified by the following:
O = Override mode (water allowed in space);

N = Normal mode (water not allowed in space);

If there is no override setting, this should be a null field.

NOTE 9

nncl‘ripfi\ln text/level detectortaglf g level detector-identifieris-string I‘ypn: tis-possible to-us

this field

instead of above level detector location fields. Maximum number of characters will be limited by maximum

length angl length of other fields.

8.3.100

WCV - Waypoint closure velocity

The component of the velocity vector in the direction of th
Sometimes called "speed made good" or "velocity made gogd".

$--WCV, x.x, N, c--c,a*hh<CR><LF>

NOTE Ppsitioning system mode indicator:

A = Autorjomous mode;

D = Diffe

E = Estimjated (dead reckoning
M = Manual mode;

S = Simu
N = Data

Velocity compQ

rential mode;

lator mode;
hot valid.

The positjoning syst@o e

8.3.101

Distanc

$--WNQ, x.x,

8.3.102

€ between\two\spe

I— FROM waypoint identifier

TO waypoint identifier
Distance, km
—1L_Distance, nautical miles

sentence

bosition.

WPL - Waypoint location

Latitude and longitude of specified waypoint.

$--WPL, IlILII, a, yyyyy.yy, a, c--c*hh<CR><LF>

8.3.103

|— Waypoint identifier

Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S

XDR - Transducer measurements

Measurement data from transducers that measure physical quantities such as temperature,
force, pressure, frequency, angular or linear displacement, etc. Data from a variable number of
transducers measuring the same or different quantities can be mixed in the same sentence.
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This sentence is designed for use by integrated systems as well as transducers that may be
connected in a "chain" where each transducer receives the sentence as an input and adds on
its own data fields before retransmitting the sentence.

$--XDR, a, X.X, @, C--C,..cevvenrennenn. a, X.X, a, c--c*hh<CR><LF>
Transducer "n" (see Note 1)
Data, variable number of transducers
Transducer No. 1 ID
Units of measure, transducer No. 1 (see Note 2)
Measurement data, transducer No. 1
Transducer type, transducer No. 1 (see Note 2)
NOTE 1 |[Sets of the four fields "type-data-units-ID" are allowed for an undefined number |Up to "n"
transducdrs may be included within the limits of allowed sentence length; null fields ar ept where
portions df the "type-data-units-ID" combination are not available.
NOTE 2 |Allowed transducer types and their units of measure are:
Transducer Type field Units

Temperature C C = degrees Celsius
Angular djsplacement A D = degrees
Absolute humidity B K = kg/m3
Linear digplacement D M = metr compression
Frequenc F
Salinity L < pt = parts per thousand
Force N "-" = compression
Pressure P "-" = vacuum
Flow rate R
Tachomefer T
Humidity H
Volume
Voltage Q
Current = amperes
Switch or|valve < S None (null) 1 = ON, CLOSED; 0 = OFF| OPEN
Generic (\ None (null) X.X = variable data
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8.3.104 XTE - Cross-track error, measured

Magnitude of the position error perpendicular to the intended track line and the direction to
steer to return to track.

$--XTE,A,A x.x,a,N,a*hh<CR><LF

Mode indicator (see Notes 1 and 2)
Units, nautical miles
Direction to steer, L/R

Magnitude of cross-track error

— Status: A = data valid V = Loran-C cycle lock warning fla
— Status (see Note 2) A = data valid, V=LORAN - C warnling
V = general warning flag for oth igati Bms
when a reliable fix is ne
NOTE 1 |Positioning system mode indicator:
A = Autorjomous mode;
D = Differential mode;
E = Estimjated (dead reckoning ) mode;
M = Mandal input mode;
S = Simullator mode;
N = Data pot valid.
NOTE 2 Ids 1 and
2); the stg s and D =
Differenti
8.3.105
Magnitu and the
direction
$--XTR,
rack error
8.3.106
UTC, dd
$--ZDA,|hlimMmss.ss, XX, XX, XXXX, XX, Xxx*hh<CR><LF>
'— Local zone minutes (see Note),
00 to +59
Local zone hours(see Note), 00 h to +13 h

Year (UTC)
Month, 01 to 12 (UTC)
Day, 01 to 31 (UTC)

uTC

NOTE Local time zone is the magnitude of hours plus the magnitude of minutes added, with the sign of local zone
hours, to local time to obtain UTC. Local zone is generally negative for East longitudes with local exceptions near

the international date line.

Example: At Chatham Is. (New Zealand) at 1230 (noon) local time on June 10, 1995:
$GPZDA,234500,09,06,1995,-12,45*6C<CR><LF>
In the Cook Islands at 1500 local time on June 10, 1995:
$GPZDA,013000,11,06,1995,10,30*4A<CR><LF>
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8.3.107 ZDL - Time and distance to variable point

Time and distance to a point that might not be fixed. The point is generally not a specific
geographic point but may vary continuously, and is most often determined by calculation (the
recommended turning point for sailboats for optimum sailing to a destination, the wheel-over
point for vessels making turns, a predicted collision point, etc.).

$--ZDL, hhmmss.ss, x.x, a*hh<CR><LF>
L Type of point: —C = collision
T = turning point
R = reference (geperal)
W = wheel-over
Distance to point, nautical miles
Time to point, 00 h to 99 h

8.3.108( ZFO — UTC and time from origin waypoint

UTC ang elapsed time from origin waypoint.

$--ZFO,|hhmmss.ss, hhmmss.ss, c--c*hh<CR><LF>

8.3.109
UTC an
$--ZTG,

9.1 E sentences

9.1.1 General

These examples are intended as samples of correctly constructed parametric sentences. They
are representative samples only and show part of the wide range of acceptable variations
possible with sentences. They shall not necessarily be used as templates for sentences.

9.1.2 Example 1 — LORAN-C latitude/longitude

This example gives present position in latitude/longitude, as determined by LORAN-C. The
three character mnemonic in the address, GLL, indicates that the data is present position in
latitude/longitude. The time (UTC) of the position fix is 09 h, 13 min and 42 s. Decimal seconds
are not available and the decimal point is optionally omitted. There are no warning flags set in
the navigation receiver as indicated by status A.
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$LCGLL, 4728.31, N, 12254.25, W, 091342, A,A*4C<CR><LF>

|»Sentence terminator
Checksum 4C HEX

| atitude 47° 28 31’

Mode indicator: A = autonomous mode

Receiver status: no warnings

Time of position fix
Units designator (west)
Longitude: 122°, 54,25’

— Units designator (north)

Start of sentence

9.1.3 Example 2 — LORAN-C arrival alarm

Address: LC = LORAN-C, GLL = present position

This example illustrates arrival alarm data. The mnemonic code for arrival i . In this

case, the address field is "LCAAM" for LORAN-C arrival a
indicating the radius of the arrival circle HAS NOT been—e

ows llVll
d |S llAvl

showing that the perpendicular to the course line,/at the “destinati rossed.

The third and fourth fields show the radius and units

u. 1 5, Nn
$LCAAN

9.1.4

A propri

—

$Paaa -f-<x&emmmmmm - --

*hh <CR><LF>

al circle
cters.

i

Data, 72 character max.

|— End of sentence
Checksum

Three characters from manufacturer's mnemonic code

Proprietary sentence identifier
Start of sentence
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A specific example will have little meaning to someone other than the particular manufacturer

that des

igned the sentence:

$PSRDA003[470738][1224523]???RST47, 3809, A004 *47<CR><LF>

|—End of sentence
Checksum 47 HEX

Any series of value (non-reserved)
Characters of manufacturer's choice

Manufacturer's unique assigned code
Proprietary sentence identifier

Start of sentence

9.1.5

The foll
receiver
a) $LC
Datg
b) $LC
Two
c) $LC
Datg
d) $LC
Norn
e) $LC
Datg
f) $LC
LOR

9.1.6
The foll
a) $CT

Example 4 — RMA examples

pwing group of sentences show a typical progression<of ou

put Eata.as g L(
acquires stations: \

nal operation;
RMA,V,4226.26 25. 82.3;26026.7,8.5,275.,14.0, W,N*1D<CR><L

invalid,ntll LORA oblem:
RMA A,4228. 890,W44172.33,26026.71,8.53,275.,14.0,W,D*3B<(

DRAN-C

available are null figlds;

T
\"

F>

R>

Set {

ransmitter 2 023 kHz, receiver 2 614 kHz, mode J3E, telephone, standby;

b) $CTFSI, 020230, 026140, m, 5*11<CR><LF>
MF/HF radiotelephone set transmit 2 023 kHz, receive 2 614 kHz, mode J3E, telephone,

med

ium power;

c) $CTFSI,, 021820, o, *2D<CR><LF>
Set receiver 2 182 kHz, mode H3E, telephone;

d) $CD

FSI, 900016,, d, 9*08<CR><LF>

Set VHF transmit and receive channel 16, F3E/G3E, simplex, telephone, high power;
e) $CTFSI, 300821,, m, 9*17<CR><LF>
Set MF/HF radiotelephone to telephone channel 821, for example transmit 8 255 kHz,

rece

ive 8 779 kHz, mode J3E, telephone, high power;

f) $CTFSI, 404001,, w, 5*08<CR><LF>
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9.1.7 Example 6 —- MSK/MSS examples

Set MF/HF radiotelephone to teletype channel 1 in 4 MHz band, for example transmit
4 172,5 kHz, receive 4 210,5 kHz, mode F1B/J2B, teleprinter, medium power;

$CTFSI, 416193,, s, 0*00<CR><LF>

MF/HF radiotelephone set to teletype channel 193 in 16 MHz band, for example transmitter
16 784,5 kHz, receiver 16 902,5 kHz, mode F1B/J2E ARQ, telex/teleprinter, standby;

$CTFSI, 041620, 043020, |, 9*0A<CR><LF>

Set MF/HF radiotelephone transmit 4 162 kHz, receive 4 302 kHz, mode F1C/F2C/F3C,
facsimile machine, high power;

$CXFSI,, 021875, t, *3A<CR><LF>
Scanning receiver set to 2 187,5 kHz, mode F1B/J2B, receive only, teleprinter/DSC.

The follpwing sentences show applications of query to a beaco C :(GPS receiVer (GP)

qguery se¢ntences to a data receiver (CR).

a)

9.1.8 Example 7 - D

request for configuration information:

$GPCRQ,MSK*2E<CR><LF>

reply could be
$CRMSK,293.0,M,100,A,10,1*6F<CRx<LF>
request for signal strength, S/N ratio

$GPCRQ,MSS*36<CR><LF>
reply could be
$CRMSS,50,17,293.0,400

The follpwing sentence ) ym a DSC capable VHF radio upon recepfion of a

distress
$CVDS

$CVDS

message (fre 3.

1) distress calf;

2)—fromm ivtSH360123456;

category distress (implicit in a distress call);
sinking (code 105);

respond by radiotelephony (G3E/F3E code 100);
position 47 47N 125 19W;

time of position 08:1;

null;

9) null;

10) end of sequence (no acknowledgement request);
11) expansion sentence to follow;

12) sentence checksum
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$xxDSE,1,1,A,3601234560,00,12345678*0C

The fields of the second sentence indicate:

D O

)
)
)
7)

The foll

All ship{
on fire.

$CTDSC

All ship{

$CTDSC,

9.1.9

An exan

9.2 K

9.3 E

The illug

based li

for the of

expansion sentence;
of which this is the first (and in this case only);

message sent automatically (not requested). This field probably not too useful in this

case;
from MMSI 360123456;

with data containing enhanced position resolution;

sentence checksum.

bwing are all DSC sentences received by an MF/HF radio.

" distress relay from 011234567 for ship 999121212 at {4

ures 3 and 4 show the example structure of two optof
overvoltage, reverse voltage and power dissipation pr
ve to limit the current drawn from the line.

N-channel
J-FET

ZS SZ g |< Opto-isolator

IEC 2566/10

78W);

e 12:34

isolator
otection

Figure 3 — Example 1, J-FET, N channel, opto-isolator based listener circuit
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NPN
) Z :’e k Opto-isolator

IEC 2567/10

N
7l
4

Figure 4 — Example 2, NPN opto-isolator based listener circuit

@%
S
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Annex A
(informative)

Glossary

The definitions which follow are included for additional understanding of this standard, but may
not command universal acceptance.

accuracy: in navigation, measure of the error between the point desired and the
point achieved, or between the position indicated by measurement and the true position
(compate with precision).

addres bginning
sentenck delimiter "$" (HEX 24); for approved sentences, composed br talker

identifief and a three-character sentence formatter; for proprietafy sent d of the

additional secondary factor: in LORAN-C, a correctionin addi y phase
factor cprrection for the additional time (or phase d i bquency
signal ojver a composite land-sea path when the signal it-fime i e-space
velocity

AIS: aufomatic identification system.

alarm: genotes a condition that has to\be agn
depth minimum limit exceeded, anchar ee
apparent wind: see relati

approved sent Y S isted’in this standard and annexes.

arrival alarm: al S i a voyage tracking unit which indicates arrival at| or at a

i3ed acted upon immediately, for ¢xample

pre-detgrmi vaypoint (see arrival circle).

arrival |ci N ificial\boundary placed around the destination waypoint of the [present
navigati e'entering.of which will signal an arrival alarm.

arrival cular) crossing of the line which is perpendicular to the course line and which
passes fhrough the déstination waypoint.

azimuth: horizontal direction of a celestial point from a terrestrial point, expressed as the
angular distance from a reference direction, usually measured from 000° at the reference
direction clockwise through 359°.

ASCIl: American standard code for information interchange. A seven-bit wide serial code
describing numbers, upper and lower case alphabetical characters, special and non-printing
characters. See American National Standards Institute (ANSI) ANSI X 3.15, ANSI X 3.16 and
ANSI X 3.4.

atomic time: time obtained by counting the cycles of a signal in resonance with certain kinds of
atoms.

autopilot: see heading control system.
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bearing: horizontal direction of one terrestrial point from another, expressed as the angular
distance from a reference direction, usually measured from 000° at the reference direction
clockwise through 359°.

beaufort wind scale: numerical scale for indicating wind speed. Beaufort numbers (or forces)
range from force 0 (calm) to force 12 (hurricane).

blink: in LORAN-C, signal used to indicate that a station is malfunctioning. Intended to prevent
use of that signal for navigation.

checksum: for this standard, a mandatory validity check performed on the data contained in
the sentences,  calculated by the talker, appended to the message, then- re-calculated by
the listeher for comparison to determine if the message was received correctly.

commuhpication protocol: method established for message trans
listener which includes the message format and the sequence in
transferfed. Also includes the signalling requirements such as baud i rity, and
bits per|character.

course: horlzontal direction in which a vessel is steere inte - pressed
as angu ctly, the
term applies to direction through the water, not the di i pver the

ground (see track). Differs from headi

course [over ground (COG): term used to\refe irection of the path over| ground
actually(followed by a vessel (a misno ) es are directions steered or intended to
be steened through the water with respe

cross track error (XTE): distan ' S iti int on a
line bety igi e i i f

cycle Idck: in L igr cycles
contained in the risé tim is value
when rgfined to a de i f thevphase difference between these two cycles results in
cycle lo¢ ‘ :

data fie

diagnoL' : example
engine fai

dead reckoning: process of determining the position of a vessel at any instant by applying to
the last well-determined position (point of departure or subsequent fix) the run that has since
been made, usually based on the recent history of speed and heading measurements.

delimiter: in this standard, character or characters used to separate fields or sentences. The
following delimiters are used in this standard:

Field delimiters:

— ASCII "$" (HEX 24) for address field
— ASCII "," (HEX 2C) for data fields
— ASCII ™" (HEX 2A) for checksum field
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Sentence delimiters

— carriage return <CR> and line feed <LF> (HEX 0DOA)

NOTE <CR><LF> is not required preceding the first sentence transmitted.

deprecated sentence: sentence not to be used for new designs (see 7.5).

depth sounder: instrument which determines the depth of water by measuring the time interval
between the emissions of a sound and the return of its echo from the bottom.

destination: immediate geographic point of interest to which a vessel is navigating. It may be

PE H-W-R H

th e vm-aad—alana—a—rate. ooy atinto vt finaol A + HPN f o I OASES
e nexy waypunm T aromy a ToUtC UT wWwaypoTn TS O areTrrar gt sStrmatoTT UTra voyay

deviation: angle between the magnetic meridian and the axis of a con bssed in

degrees east or west to indicate direction in which the northern e card is
offset from magnetic north.

DGNSS;| Differential GNSS, the use of GNSS measure ich are
differentially corrected.

DGPS: d.
Doppler and the
reflectiv] € eawater
itself (fq A ifts between a transmifted and

subseql
drift: sp
echo sq

envelope e relationship between the phase of the LORAN-C

carrier g waveform.

event: - dition that has occurred and/or track the operation ¢of some
conditiop. Eve ; efined, for example transfer of control to the bridge.

fault: id 3 in one of the system components that will reduce the availability,
or future i

field: in “this standard, character or string of characters immediately preceded by| a field
delimiter (see delimiter).

fixed field: in this standard, field in which the number of characters is fixed. For data fields,
such fields are shown in the sentence definitions with no decimal point. Other fields which fall
into this category are the address field and the checksum field (if present).

Galileo: a European Union project for a satellite navigation system.

geoid: surface along which the gravity potential is equal everywhere (equipotential surface)
and to which the direction of gravity is always perpendicular.

geometric dilution of precision (GDOP): value representing all geometric factors that
degrade the accuracy of a position fix which has been derived from a navigation system.
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global navigation satellite system (GNSS): any single or combined satellite navigation
system. Currently the options are: GPS, GLONASS and combined GPS/GLONASS.

GLONASS: an all-weather, continuous satellite navigation system, maintained by the Russian
Space Forces. Normally composed of 24 satellites in 3 orbital planes with 8 satellites in each
plane. The spacing of satellites in orbit is arranged so that a minimum of 4 satellites will be in
view to users worldwide to provide position dilution of position (PDOP) of 6 or less.

global positioning system (GPS): all-weather, continuous satellite navigation system. The
fully deployed operational system is intended to provide highly accurate position and velocity
information in three dimensions and precise time and time interval on a global basis, to an
unlimited number of authorized users.

great circle: intersection of the surface of a sphere and a plane throug

great circle chart: chart on which a great circle appears as a straigh o i ?ely SO.

great cjrcle direction: horizontal direction of a great circle; ex J as jistance
from a reference direction.

al for all
ain_a minimum group r¢petition
ation to transmit its pulse

group repetition interval (GRI): (of a particular LO
stations|of the chain to transmit their pulse groups:
interval |is selected of sufficient duratio OV

h

group a stations
cannot (

gyrocoipass: compass having one or\mo , which is
north-se i , inertia,
gyrosco

gyropils from a
gyrocon

gyroscope: rapidly\ro ) r to the
axis of 1 ;

heading: 7 pressed
in angul its f a reference direction, usually from 000° at the reference direction

clockwig

heading control system: automatic device for steering a vessel so as to maintain hepding in
an intended direction. Mechanical means are used to steer the rudder. A radio ngvigation
system is often connected to correct for track errors, or to select new destinations.

heading to steer: difference between the bearing to destination (from present position) and
track made good, applied to the bearing to the destination to produce a heading that will guide
the vessel to the destination.

horizontal alert limit (HAL): See IEC 61108-3.

horizontal dilution of precision (HDOP): similar to GDOP, except elevation factors are
ignored.

horizontal protection level (HPL): the radius of a circle in the horizontal plane, with its centre
being at the true position, which describes the region which is assured to contain the indicated
horizontal position.
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keel: longitudinal timber or plate extending along the centre of the bottom of a ship and often
projecting from the bottom.

line of position (LOP): in LORAN or DECCA navigation systems, vector obtained by
measurement of the time difference between the receipt of the master and slave signals which
is then used to select a corresponding LOP from a chart or table. Two or more intersecting
LOPs are required to obtain a position fix.

listener: in this standard, recipient of messages across an interconnecting link.

log: instrument for measuring the speed or distance or both travelled by a vessel.

LORAN} general designation of one group of radionavigation systems by which\a ‘hyperbolic
line of position is determined through measuring the difference in the timés of recegption of
synchrohized pulse signals from two fixed transmitters.

magnetjc bearing: bearing relative to magnetic north; co ted for

deviatiop.
magnetjc heading: heading relative to magnetic nortly

manufacturer identification code: in this stand G entifier,
usually pn acronym derived from the ¢6 y'name r rt of the
address| field in formulation of proprieta

Mercatg jection: indri projection in which the surface of a
sphere pr spheroid, such as_earth, is eiVer , ong the
equator| Meridians appea tal lines
drawn farther apart a between

latitude | and longitude or map
projection.

message two or moyé i i ed when
two or more sententes lentence
length. ) te_ tf y fields
supporti

navigat| ) consists
of two i igin, a destination, and a line between them, upon which the¢ vessel
travels.

null field:indicates that data is not available for the field. Indicated by two ASCIlI commas, i.e.

. (HEX 2C2C), or, for the last data field in a sentence, one comma followed by the checksum
delimiter ™" (HEX 2A).

NOTE The ASCII null character (HEX 00) is not to be used for null fields.

one-way commuhnication protocol: protocol established between a talker and a listener in
which only the talker may send messages (compare to two-way communication protocol).

origin waypoint: starting point of the present navigation leg.

precision: measure of how close the outcome of a series of observations or measurements
cluster about some estimated value of a desired quantity, such as the average value of a series
of observations of a quantity. Precision implies repeatability of the observations within some
specified limit and depends upon the random errors encountered due to the quality of the
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observing equipment, the skill of the observer and randomly fluctuating conditions such as
temperature, pressure, refraction, etc. (compare with accuracy).

proprietary sentence: sentence to be sent across the interconnecting link which is not
included in the list of approved sentences of this standard. All proprietary sentences sent over
the interconnecting link contain a unique talker identifier which begins with a "P" (HEX 50)
followed by a three-character manufacturer identification code.

relative bearing: bearing relative to heading or to the vessel.

relative wind: the speed and relative direction from which the wind appears to blow with

reference to a maving point (also called apparent wind)

rhumb l|ine: line on the surface of the earth making the same oblique,angle gridians.
A rhumb line is a straight line on a rhumb (or Mercator) projection.

rhumb direction: the horizontal direction of a rhumb line, exprt ce from
a referepce direction. Also known as Mercator direction (see’Me ;

RM- senhtence: recommended minimum acceptable {(RM-)>send a composite sentence
recomrr;lended by this standard to ensure interoperability t S i 5 and to
ensure {hat all data considered necessary for navigatio i igatign unit.

route: p

route s
the risk
schemes,

outes,an i i educing
e w i i i paration
areas, inshore traffic zones, etc.

semi-fiy ield: elds ing a, base other than 10, but using base 10 to |express
precisio ina 3 expressed as units with a decimal trailer instead of
secondg i e 60 fi ds expressed with a decimal trailer).

selecte
travellin

selected to be the point towards which the Vessel is
, destination or destination waypoint.

sentenge er:\N i andard, three-character sentence identifier which follpws the
talker identifier a included as part of the address field. The sentence formatterg are an
integral sentence definitions provided by this standard and annexes.

set: dirdction towards which a current flows.

signal-to-noise ratio (SNR): ratio of the magnitude of a signal to that of the noise
(interference), often expressed in decibels.

speed log: instrument for measuring a vessel's speed through water and/or speed over
ground. A single axis speed log normally measures speed along the longitudinal (fore/aft) axis
of the vessel, while a dual axis speed log measures speed along the transverse
(port/starboard) axis as well (see also Doppler speed log).

speed made good: adjusted speed which takes into account factors such as drift and wind
speed. Can be estimated or computed by a navigation receiver.

speed over ground (SOG): speed of a vessel along the actual path of travel over the ground.
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talker: originator of messages across a link.

talker identifier: first two characters following the "$" (HEX 24) in a sentence (address
characters 1 and 2); selected from Table 4.

time difference (TD): in LORAN-C, time difference measured from the time of reception of the
master station signal to the time of reception of the slave station signal.

track: intended or desired horizontal direction of travel with respect to the earth. The track
expressed in degrees of the compass may differ from the course due to allowances made in
the course for such factors as sea and weather conditions in order to resume the desired track
(see track made gnnd)

track made good: single resultant direction from a point of departu rrival at

any givgn time.

transducer: device that converts one type of energy to anothe eaker that
changes electrical energy into acoustical energy.

true bearing: bearing relative to true north; compass Qr compass error.

two-way communication protocol: p i between a talker and a listener in
which the listener may also issue request 3 ne-way
communication protocol).

UAIS: u
UART: pniversal as \ S nal and
timing fpr trans i y ion and

capture|of such d

universfal time which is

dissemi

variable vary in
precisio y of the
measuri

variation: ‘angle between the magnetic and geographic meridians at any place, exprgssed in
degrees and minuies east or west to indicate the direction of magnefic north from true north.

voyage data recorder (VDR): device for automatically logging key operating parameters of a
vessel and maintaining a secure record for subsequent analysis in the event of a collision,
sinking or other incident.

warning: is similar to alarm but need not be acted upon immediately.
waypoint: reference point on a track.

wide area augmentation system (WAAS): an augmentation to GNSS which uses
geostationary satellites to broadcast GNSS integrity and correction data and additional ranging
signals.
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Annex B
(normative)

Guidelines for methods of testing and required test results

B.1 General

B.1.1 The EUT (equipment under test), including all necessary test equipment shall be set up
and checked to ensure that it is operational before testing commences. The manufacturer shall

provide

B.1.2
type apy

B.1.3
simultar

B.2 I

The tes
IEC 609
conditio

B.3
B.3.1

B.3.2

B.3.3

— appn

— prop
man

— field
— note

The manufacturer shall provide, unless otherwise agreed, all necess

Check tiI
transmitting).

££: ot s losa ol dad: £ Ll | el B e
urriviciit tcuririnoedr yocuiticriativir Uur uic uT.

roval (including customer documents).

(Vhere appropriate, tests against different clauses of

5 that arewrequired or acceptable to a listener;

d.unhused fields to a talker;

— transmission interval for each sentence.

B.3.4 Check of used talker — IDs.

B.3.5 Check of hardware requirements:

— outp
— load

ut drive capability of talker;

requirement as listener;

ary test reports for

ried out

eously.
ts shall be carried out at no i i 6.2.1 of
45 except for the test of Bv4.5 wk i nmental

ing and

of the

— current software and hardware revision if this is relevant to the interface port selection and
pin configuration;

— electrical isolation of the input circuits for compliance with IEC 60945;

— description or schematic of listener receive and talker driver circuits, citing actual

com

ponents and devices used, including connector type and part number.
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B.4 Test of hardware

B.4.1 Interface units

(see 5.6.3)

For compatibility of the hardware, standard tests shall be used as defined in ITU-T X.27/V.11

for all transmitter interface units where compliance with ITU-T X.27/ V.11 is not documented.

B.4.2 Ability of the input circuits to work with limited current
(see 5.6.4)

For testirg—tha ig—eapab y PR Bty mA at a
differenti

and a
is EUT.

The recpgi
current |i

B.4.3 Check of electrical isolation
(see 5.6.9)

h signal

Check in the manufacturer’s documentatlon tha
A f 6.4 of

line "A”] return line "B”, or shield and
IEC 60945.

B.4.4 |
(see 5.6.4)

Between the connectors ‘7 i e/a voltage of 15V shall be appligd for at
st polarities of applied test voItage. After all

B.4.5 ] me : i e tests according to IEC 60945

The fol
temper3d
temperd
be empl

out for testing capability of interconnection dufing the
60945. Where the equipment manufacturer specifies a
specified in IEC 60945, the manufacturer’s specification shall

To test the t erface of the EUT, connect it to a reference-receiving interface that
compliep wi 3 . To test the receiving interface of the EUT, connect it to a rgference
transmitting interface” that complies with Clause 5. The reference equipment shall be|outside
the climatic chamber The transmitting interface shall transmit a sequence of appropriate
sentences and the receiving interface shall receive and detect these sentences without any
errors or degradation. The check of the result can be carried out directly or indirectly at the

receiving unit.

B.4.6 Test under maximum interface workload

After activating all ports of the EUT with the maximum number of sentences to be transmitted
and/or received, the performance of the EUT shall not be degraded in any way.
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At least one receiver input not used to perform the primary function of the EUT shall be
connected to a data source transmitting continuously a set of approved sentences with a
channel limit of 80 % to 90 %. Only one of these sentences shall be usable for the EUT. The
test shall be carried out for 30 min. The EUT may give an alarm for a minor function not
supported by the selected sentence, but the main function of the EUT shall be operational
without any degradation.

B.4.7 Test against corrupted data at an interface

To test the capability against corrupted data of the EUT sent out by a equipment after a system
failure.

Onere eiver inp ala ed to perform the prima i D ,tedtoa
data source transmitting continuously unsorted text.

The test shall be carried out for a sufficient time to ensure that the pr i he EUT
works in i igngd to the
selected but the

B.4.8
For test
The EU

operatig
recorde

He manufacturer fof normal
nsmitted by the EUT |shall be

B.4.9 |

(see Clau
B.4.9.1
By alter

These d

o

a) Test
b) Test

c) Test
mode.

NOTHE 1 Referto Tab

peration

B.1 as an example.

d) Tesflof checksum’accuracy.

kot o ¢ Ll O O }
NOT 4 IRCICT U TadUIC D.2 a5 diT CAdAlllpPIc.

e) Test of transmitting intervals (if necessary).

B.4.9.2 Data strings received by the EUT

Artificially generated data strings with various content and formatting shall be sent to the EUT.
These are generated by the above-mentioned means and in accordance with the
manufacturer's documentation.

a) Test of correct evaluation of the data.
NOTE 1 Refer to Table B.3 as an example.

b) Test of correct evaluation of all status indications and the selected operation mode.
NOTE 2 Refer to Table B.3 as an example.
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c) Test of adequate reaction in case of incorrectness corresponding with the status

information and the selected operation mode.
NOTE 3 Refer to Table B.5 as an example.

d) Test of correct evaluation of the checksum.
NOTE 4 Refer to Table B.4 as an example.

e) Test of break of data line.
NOTE 5 Refer to Table B.5 as an example.

f) Test of the required receiving intervals (if necessary).

Where the transmitted or received data corresponds to that shown on the display of the EUT,
this data_shall be compared directly with that sent by the test equipment.

Otherwise, if the data is altered or combined with other data so
comparison is not possible, parts of the test shall be adapted ap

comparison is possible.

Table¢ B.1 — Example — Data string GGA sent by the EUKto

ccess and
indirect

AN Mved value

Field Field label Value sent fro U
(and operational state) in the data sentence at the test receiver
1 || utc of position Value atthe EUT, | | /
2+3 || Latitude, N/S Valde at the BUT \ 7 /5 \ [ >

4 +5 || Longitude, E/W Value atthe.EUT \ O\

GPS quality indicator — Fix not
available or invalid (has to be 0
set at EUT) (N,

GPS quality indicator S \5
SPS mode, fix valid (has to\b 1
set at EUT) N

GPS quality indicator-—
Differentia S,"SPS mode,
fix valid (has to besset at T)

GPS qualitMgf:}W w
5 PPS mode, fix valid 20

Real time kinematic, satellite
syste sediin RTKfode with | 4
fixed{r):t‘;}ek{
t RTK, \h*l ste}r/
i 5

Estimated (dead\reckoning) 6
data
7

Mariual input mode

Simulator mode

Number of satellites in use,
7 00-12, may be different from Value at the EUT
the number in view

Horizontal dilution of precision Value at the EUT

(HDOP)
Antenna altitude above/below Value at the EUT (alway.s in
9 ) metres, also when the displayed
mean-sea-level (geoid) ; ; 8 ;
value is not in this unit)
10 Units of antenna altitude, m M", also when value at the EUT

not shown in metres

Value at the EUT (always in
11 Geoidal separation metres, also when the displayed
value is not in this unit)

"M", also when value at the EUT

12 Units of geoidal separation, m not shown in metres
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Field Field label Value sent from EUT Received value
(and operational state) in the data sentence at the test receiver
13 | Age of differential GPS data Value at the EUT if differential
mode, otherwise null field
Differential reference station Value at the EUT if differential
14 mode, otherwise null field (for
ID, 0000 — 1023
GPS)
Table B.2 — Checksum

The checksum of the sentences shall be checked with static and dynamic sentences.

Set condition

Actual co@dition

Each s¢

ntence shall send the correct checksum

N

Table B.3 — Example — Data string GGA received

e

ritd || ol taber | Value e 1o BUTIN | epucieq vatus onapout )| Digparivaue
uTC No valte (Time = Timeoffix based,on
L 121355 S)ie} ot(t b usezif}s\gjrﬁ(i))\}
2+3 LAT 3433.099,N 3433009 N/ /N
5959.099,S 59°59.009.8 )\
Null field "o or invalid signed poéition
4+5 LON 01445.999,E  — 14°45,999.E
17959.999, W [~ [179:59.999' W
L Null field \ \No oﬁqvéﬁd/signed position
6 GPS quality indicator | 0 ( [ No Qr ig)?alid signed position
N Send position with label GPS
2 \ Send position with label DGPS
Q 3 \) Send position with label GPS or GPS
with PPS
VAQY otﬁe\r vg\lhe\ > No or invalid signed position
2 -3{ Alarm, send position with label GPS
2\>0 Alarm, no or invalid signed position
he - >§\ Send position with label GPS
3> 1/ Send position with label GPS
1->2 Alarm, send position with label DGPS
3 ->0 Alarm, no or invalid signed position
Send position with the label
4 — 8 (each value was sent | corresponding to the sent value, an alarm
to the EUT) and corresponding label if the value has
changed
1 -> any other value Alarm, no or invalid signed position
Null field Alarm, no or invalid signed position
Number of satellites in
use, 00 — 12, may be
7 different from they 4 4
number in view
12 12
Horizontal dilution of
8 precision (HDOP) 10 1.0
5,5 55
Antenna altitude
9+10 |abovelbelowmean 45 1435m
sea level, Units of ™ ’
antenna altitude, m
-16,0,M -16,0 m
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. . Value sent to EUT in Displayed value
Field Field label the data sentence Expected value on the EUT on the EUT
Geoidal separation,
11+ 12 | Units of geoidal 43,5M 43,5m
separation, m
-20,3,M -20,3 m
Age of differential 4 4
13 GPS data, sec 20 20
Null field for GPS No value
Differential 0313 0313
14 reference station 0314 0314
D, 0000 - 1023 Null field for GPS No value
Table B.4 — Example — Checksum
Expected value Display! alue
q
Send to EUT e EUT \\\\?\\
Data strjng GGA with Send position with relevant
correct|checksum label
Data strjng GGA with No or invalid signed \
incorre¢t checksum position (alarm when the
checksum changes from
correct to incorrect)
Table&\g\i\xw
Expecte val e Displayed value
q
Send to EUT on the EUT
Break of data line during Iarm ter t|
transmigsion of valid data , o
strings ' S|gn d S|t|o
NOTE 6 |Refer to T@
B.4.10
There a tence, !
starts 4 EUT to
implemer t one of
them th es. This
issue sh by’sending simulated dataflow of mixed examples of all 3 to EUT and by
observing correc ior of EUT.
B.4.11

Any characters between the <CR><LF> and the start of the next sentence or TAG block should
be ignored. This issue should be tested by sending simulated dataflow of mixed examples of
interleaved valid and invalid characters between sentences to EUT and by observing correct
behavior of EUT.

B.4.12 Test for future extension of received sentences

The provision for extending parametric sentences is to add comma separated fields between
the last parameter field and the checksum delimiter character (asterisk). This capability should
be tested by sending simulated dataflow of mixed examples with extended sentences to EUT
and by observing correct behavior of EUT.
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Annex C
(normative)

Six-bit binary field conversion

Valid characters (see Table 2).

Binary field, Most significant bit on the left. The two MSBs of the valid characters are not used.
Table C.1 specifies the six-bit binary field conversion.

Table C.1 - Six-bit binary field conversion table

cpaanie | Binary field cpaalie | Binaryfisld
0 000000 P @OBQ})\
1 000001 Q 10000%
2 000010 R 100010 %,
3 000011 s & \1(}@\@1\
4 000100 T 400180
5 000101 [ 0) 700107
6 000119~ X v/ ( \}00110
7 000174 @ ] 00111
8 001000 "\ N 101000
9 00100 a) 101001
A NIZION Q S 101010
N ooto11 M 101011
1& OORQ&\ d 101100
(N = 200101, e 101101
e OON > f 101110
AN TN NCIERY g 101111
@ 010000 h 110000
A 010001 i 110001
\\B\ >°1°°1° i 110010
% 010011 K 110011
» 010100 I 110100
E 010101 m 110101
F 010110 o 710110
G 010111 0 110111
H 011000 p 111000
! 011001 q 111001
J 011010 A 111010
K 011011 s 111011
L 011100 t 111100
M 011101 " 111101
N 011110 v 111110
0 011111 W 111111
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The six-bit binary field conversion can be done mathematically as well as with Table C.1.

The algorithm to convert a 6-bit binary field to the appropriate 8-bit valid IEC 61162-1 character
field is shown in Figure C.1 (see below). Similarly, an algorithm can also be used to convert the
valid IEC 61162-1 characters to the 6-bit binary values as shown in Figure C.2 (see below).

6-bit binary
YES NO
Binary <
101000
?
v ¥
Add A
00110000 1140

IEC 396/07
cg@te&ﬁd IEC 61162-1 character

Considg

0004

I

001100
001100

001100

111010/is not less than 101000, therefore add 00111000

00111000
01110010 = 72, = r (see Table 2)
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Table C.1
valid character

A 4

Add
101000

Sum >

10000000
?

NO

Add N add
101000 ~ 100000
O

Considgr the prev

The

001100
Therefof
000001

The

IEC 397/

00110016
Therefore, add 101000 to 01011010 = 10000010 and take the six right bits.
000010 are the six binary bits represented by a “2”.

The valid character “r’ (01110010):

01110010 + 101000 = 10011010 which is greater than 10000000.
Therefore, add 100000 to 10011010 = 10111010 and take the six right bits.

111010 are the six binary bits represented by a “r”.

J
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Annex D
(normative)

Alarm system fields

Table D.1 specifies the alarm fields.

61162-1 © IEC:2010

NOTE The mandatory alarms required by a VDR are indicated in the IEC 61996 series.

Table D.1 — System alarm fields

Syste]n indicator (field 2)

Sub-system/equipment

indicator (field 3)

Type larm (field '5)

7 orm s

ID System category ID Sub-system/equipment No
SG | Stdgering gear PU Power unit 001 /8{%3 \
002 |\Powerfail N N\
o5 Qs
004 {.prase fail
7005 HydraulicAluid level low
(\ 010 Run_
( o5
CL Control system (actdator, 001/ fnﬁver fail
or drive unit\forsteering
signal \\/
PC | Prgpulsion control PC Propulsio ntro 001 Inhibition of starting of propulsion
’s engine
<\( 002 | Automatic shutdown
003 | Automatic slowdown
Q 004 | Safety system override
005 | Operating in barred speed fange
System power supply main|and
006 h
emergency feeders — failurg
CPP hydraulic oil pressure|- low
007 h
and high
CPP hydraulic oil temperatpre —
008 .
high and low
Control, alarm or safety system,
009 ;
power supply failure
RC Remote control system 001 Power fail
002 | System abnormal
003 | Governor control abnormal
004 Propeller pitch control abnormal
MN Monitoring system 001 Normal power source — fail
Individual power supply to control,
002 o )
monitoring and safety systems — fail
Integrated computerized system:
003 -
data highway abnormal
004 Integrated computerized system:
duplicated data link — failure
AL Group alarm system 001 Power fail

002

Personnel alarm
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment

indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
003 Dead man alarm
004 Request backup OOW
SP System power source 001 Main feeder — fail
002 | Emergency feeder — fail
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AM | Aukiliary machinery EP Electric power generator 001 VoltageZ | i
plant g T‘K\g
002 @
003 Fwy\\h}k\an}}ow
gﬁ% }Rellwf\f onm\g generator
ﬂ@\ B\eéxing\{wnlet pressyre — low
GWooling inlet pump or fan
06 :
N \v@tor ~fail
0&) Generator cooling medium
perature — high
RM ngh tating \%_/ Stationary windings temperature —
machihe high
FO Fuel \oil s 001 Settling and service tank lgvel —
< high and low
002 Overflow tank and drain tank level —
(‘\ high
\g St\aQ\M{e @ Qil 001 | Tank level — low
Q Bl\ iler 001 | Automatic shutdown
\Mi ropUSion machinery 001 | Bilge level — high
space
002 | Air condition system — fail
003 Fire detected
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
DE | Digselplant FO Fueloi 507 Fueloitank-heating-centrdl and
temp. display and alarm — high
002 | Fuel oil engine inlet pressure — low
003 Fuel oil before injunction pump
temp. — high and low
004 Leakage from high pressure pipe
LO Lubricating oil 001 Lub. oil to main bearing pressure —
low
002 :_OL:At/) oil to thrust bearing pressure —
003 Lub. oil to crosshead bearing
pressure — low
004 Lub. oil to camshaft pressure — low
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment

indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
005 | Lub. oil to camshaft temp — high
006 | Lub. oil inlet temp — high
Thrust bearing pads temp temp —
007 h
high
Main, crank, crosshead bearing oil
008 :
outlet temp — high
009 | Cylinder lubricator, flow rate — low
010 | Lub. ail tanr/s level— low.
TC Turbo-charger 001 Lub. I@I;} ressure\> low
002 | Lub} oH\\\\“{ t\nE\Qgh
PS Piston cooling 001 C%I\aé\ml\e& p\egs%— low
gdk k{)olﬂ&tlet, temp. — high
\Q@\ C%é{aNWow - low
/g\PO4 C&hn\tﬁpansion tank, leyel — low
SC Seawater coolin(\\/ 001 S\ég;vater cooling pressure|- low
e AN i
001 )Egter inlet pressure — low
002 Water outlet from cylinder, |temp —
high
Oily contamination of engirle cooling
003 .
water system — fail
Cooling water expansion tank, level
004
— low
Coem es\sep/zair 001 Starting air before main shyt-off
valve, pressure — low
i> 002 | Control air, pressure — low
003 | Safety air, pressure — low
\SP) Scavenge air 001 Scavenge air box, temp — High
002 Slcavenge air receiver watefr, level —
high
EH Exhaust gas 001 | Exhaust gas, temp. — high
Exhaust gas deviation from
002 .
average, temp. — high
Exhaust gas before tarbo-charger,
003 g
temp. — high
Exhaust gas after tarbo-charger,
004 g
temp. — high
FV Fuel valve coolant 001 | Coolant, pressure low
002 | Coolant, temp. — high
003 | Coolant expansion tank, level — low
EG Engine 001 Rotation — wrong way
002 | Engine, overspeed
oT Others 001 Reduction gear lub. oil inlet,

pressure — low
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Sub-system/equipment

System indicator (field 2) indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents

900
Others (if necessary, it is possible
to define by user.)

999

ST | Steam turbines plant LO Lubrication oil 001 Pressure at bearing inlet — high and
low

002 | Temp. at bearing outlet — high

003 Filter differential pressure — high

004 | Gravity tﬂl{level&{w

LC Lubricating oil cooling 001 Pres “low
system

002 /I‘a@ atkﬂth\éi\— h}g{

(y{‘v\\ﬁxpanm tg\k level~ low

e
SW | Seawater %SJ\ \S’%SBNW>

SM Steam 00 ﬁﬁsure\gt throttle — low

00/2\ anckél exhaust fan — failure

< O&Q) ﬁs}grn guardian valve — fai| to open

CD Condensate \SQ/ Condenser level — high and

ow

002 Condensate pump pressurg — low

Q 003 | Condenser vacuum — low

004 | Salinity — high

002 | Axial displacement — large

§ oto 001 Vibration level — high

N

003 | Overspeed
> 004 Sha_lft stopped — excess of get
period
\Pv} Power 001 Throttle control system power
failure
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999

GT Gabk_turhine lnl;mt EQ Fuel oil 004 Praossura — low

002 | Temp. — low and high

LO Lubricating oil 001 Inlet pressure — low

002 | Inlet temp — high

003 | Main bearing oil outlet temp. — high

004 | Filter differential pressure — high

005 Tank level — low

CM Cooling medium 001 Pressure — low

002 | Temp. — high

SA Starting 001 Stored starting energy level — low

002 | Automatic starting failure
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
CB Combustion 001 Flame failure
EH Exhaust gas 001 | Temp — high
B Turbine 001 | Vibration level — high
002 | Rotor axial displacement — large
003 | Overspeed
004 | Vacuum at compressor inlet — high
oT Others 900
| Others (i cessary,-itis possible
to define. by user.
999
EP | Eldctric propulsion plant PG Propulsion generator 001 é}a@ll}b\o}i{le%éﬁ e — low

olt%lexoff}f\m it

NUWIW it

Stationary\windings tempeiature —

04 \Qigh
O({S\\ F;i}re of online generator
006 ransfer of standby generaftor
Generator cooling medium
007 h
temperature — high
008 Generator cooling pump — failure
\( 009 Inter-pole windings tempergture —
(‘\ high
P Wtor -AC 001 | Bearing lub oil inlet pressufe — low
Q 002 | Armature voltage — off-limi
> 003 | Frequency — off-limit
Stationary windings tempeijature —
004 h
high
005 Failure of online generator
006 | Transfer of standby generaftor
Motor cooling medium temperature
007 :
— high
008 Motor cooling pump — failufe
PD Propulsion motor — DC 001 Bearing lub oil inlet pressure — low
002 | Armature voltage — off-limit
003 Motor overspeed
004 Failure of online generator
005 | Transfer of standby generator
Motor cooling medium temperature
006 :
— high
007 Motor cooling pump — failure
PS Propulsion SCR 001 Overload (high current)
002 SCR cooling medium temperature —

high
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System indicator (field 2)

S

ub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
003 | SCR cooling pump — failure
TF Transformer 001 Transformer winding temp — high
oT Others 900
| Otherg (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
PB | Propulsion boiler FW Feed water 001 Atmospheric drain tank level — high
and low
002 Deaerator Iével —th and [low
003 Dea%&){p‘re@s\— }Mand low
004 Fee wa}?h){mgﬁkewz low
005 Fe@&é&er\gm&h@)
06 IééedWr ou\ﬂgt salinity -{ high
BD Boiler drum 7}91\ W}}er Iéxelxh/igh and low
(| poz Waterleyel — low-low
SM Stea 0({1\\ P@sure — high and low
Q 002 uperheater outlet temp — high
AR Air 001 | Forced draft fan — failure
Q 002 Rotating air heater motor —|failure
< 003 Fire in boiler casing
O K oil \/ 001 | Pump pressure at outlet — low
\\B\ % 002 | Fuel oil temp — high and loyw
Q B\N\ rner 001 Ato_mizing medium pressurge — off-
limit
s > 002 Flame of burner — fail
> 003 Flame sensor — fail
004 Untake gas temp — high
PW | Power 001 | Control system power failufe
oT Others 900
| Other_s (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AB | Auxiliary boiler FW | Feed water 001 | Feed water outlet salinity — high
BD Boiler drum 001 Water level — high and low
SM Steam 001 Pressure — high and low
002 | Superheater outlet temp — high
AR Air 001 | Supply air pressure — fail
002 | Fire in boiler casing
FO Fuel oil 001 Pump pressure at outlet — low
002 | Fuel oil temp — high and low
BN Burner 001 Flame of burner — fail



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 130 -

61162-1 © IEC:2010

System indicator (field 2)

Sub-system/equipment

indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
002 | Flame sensor — fail
003 | Untake gas temp — high
PW | Power 001 | Control system power failure
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AD | Augiffarydiesetrengime FO Foetoft 00T Fueroil Iealﬁgaefw tion pipe
002 | Fuel oiléﬁp. rk%;h d Iqw
003 Serué;e\@ Ie\kk:}e{v
LO Lubricating oil 001 /B}\aikﬁgkoi\!\{nkt\gre}%re —|low
yi\ ear'xg\éﬂ irz}it te}u/— high
\&\\ Wst concenfration —
CM Cooling medium U))m Pres low
0‘{2\\ Té}p. - high
Q 003 xpansion tank, level — low
ST Starti/»g;nedibr\\ 001 | Energy level — low
EH Exhakﬂst gas 001 Exhaust gas, temp — high
< \E\i % \) Q 001 Engine, overspeed
Q/ T 900
\ | Other_s (if necessary, it is possible
to define by user.)
<> 999
AT | Aukiliary turbine \\LO\ Won oil 001 | Pressure at bearing inlet —[low
002 | Temp. at bearing inlet — high
003 | Temp. at bearing outlet — hligh
L\é Lubricating oil cooling 001 Pressure — low
system
002 | Temp. at outlet — high
003 Expansion tank level — low
SW Seawatet 00t Pressure —tow
ST Steam 001 | Pressure at inlet — low
CO Condensate 001 Condensate pump pressure — low
002 | Condenser vacuum — low
RT Rotor 001 | Axial displacement — large
002 | Overspeed
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AG | Auxiliary gas turbine FO Fuel oil 001 Pressure — low
002 | Temp. — high and low
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
LO Lubricating oil 001 Inlet pressure — low
002 | Inlet temp. — high
003 | Bearing oil outlet temp — high
004 | Filter differential pressure — high
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
SA Starting 001 Stored starﬁng energy lével — low
N
002 Igniti}n\ﬁgilure
CN Combustion 001 Flal%gfz}w\ra\ \
EH | Exhaust gas 001 Tewiéh\ >
X
RT | Rotor @1\ b\'{)rﬁo{leve\ high
\OO{ RO a&'@l\m’eﬁacement —|large
7003 OW
/(\ 0({4“ V;\c/uum at compressor inlgt — high
OT | Others 900~ f/
\l\/ Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
aN 999
CG | Cafgo control plant <\<( emical cargo’syste 001 High and low temp. of cargp
002 High temp in tank
003 | Oxygen concentration in vdid space
Q 004 Malfunctioning of temp confrols of
cooling system
Failure of mechanical ventijation of
005
cargo tank
006 Low temp in inerted cargo {anks
900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
LG LPG/LNG cargo system 001 | High and low temp in cargd tank
UuZ Gas detection
003 | Hull or insulation temp. — high
004 | Cargo high pressure
005 | Chlorine concentration
006 | High pressure in chlorine cargo tank
Liquid cargo in ventilation system -
007 :
failure
Vacuum protection of cargo tank -
008 -
failure
009 | Inert gas pressure - high
010 | Gas detection equipment - failure
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Sub-system/equipment

System indicator (field 2) indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents

Gas detection after bursting disk for

011 chlorine - failure
900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
oL Inert gas system 001 Low water pressure

002 High water level in scrubber

003 | Gas tem&i(high

IG b})\)\é\— faigi\

[

\z;we p of utomatic [control

ste\

Man water se@a

008 hl‘g%nd»w pressure of ghs

OO/S\ foicient fuel oil supply

O%‘Q) flo*{er supply - failure

Others (if necessary, it is possible
to define by user.)

999

WD | Watertight door 001 | Hydraulic fluid reservoir leVel low

controller
002 Gas pressure low
Q 003 Electrical power loss
900
| Others (if necessary, it is plossible
to define by user.)
999
HD | Hull (she dooN - - 001 Door open or locking devicg not
coniro secured
(representative)
002 Power fail
900
| Others (if necessary, it is possible
tU dcf;llc by LIDUI.,
999
FD Fire door controller ---- —--- 001 System abnormal
002 | Power fail
900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
FR | Fire detection system HT Heat detection type 001 System fail

002 Power fail

SM Smoke detection type 001 System fail

002 Power fail
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
OT | Other’s system - - 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999

23

@%



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 134 - 61162-1 © IEC:2010

Annex E
(informative)

Example of use of FIR, DOR and WAT sentences

E.1 Example of the use of system status messages

Some sentences, currently FIR, DOR and WAT, are constructed to send complete system
status as well as changes in status for relatively large systems. The sentences can

accomm; adatao-cvatama vaitbh thh Ao o Ao AF ta A A Sl e Ao e At A Ao
Ot atC— Sy Sterrrswit arousSarnusS o miamvidoaT ecasSuT et pPUTTItST

ans for
ormally
vidth so
ossible.
lue, for

b
D.

As the| IEC 61162-1 standard is a broadcast type protocol
retransmissions or acknowledgements from the receiver, system sta
require period transmissions. The IEC 61162-1 standard also has
these s¢ntences are constructed to send the complete system $§
Efficieng¢y relies on the premise that most measurement poi
instance i

To enaH em, the
sentenc ner, for
instancg interval
betweer in. 3 assume there is a fadlt in the
talker, d 3 0 min.
An appf ere is a
(conditig

Complete system stat tra itted_by/the talker with a period not exceeding 2 h.
This engures that rarely in

NOTE T status for
each, for and i idual status for those units that are not normal (e.g. doors that are
not close units and
the baud-

The foll 3 it usage
scenarigs. DQR\“sentence is used in the examples. Scenarios for the FIR and WAT

sentenc

m division codes

E.2 l|lse of sys

These sentences allow the specification of where in the system a measurement point is
located. The division may be done based on the ship’s physical sub-division, for example into
decks and fire zones or may be done based on the system’s subdivision into, for example sub-
central and data acquisition communication loop.

For the examples below, the system diagram of Figure E.1 will be used as reference.
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IEC 61162-1
<— Main central Sub-central A
Sub-central B
L-01
L-02
Sub-central C L-03
IEC 398/07
Figure E.1 — Example system diagram
The majn central has the IEC 61162-1 link to external systemy’s . system
itself is|divided into three sub-central units, each with a numb 3 isiti oops or
busses.|In this case, it may be useful to use the sub-central i i ,|“B” and
“C” as first division indicator and the loop number “01”, “02” . as i cator.

NOTE The first division indicator should be exactly two alpha i = 5 “CA” for
sub-centrpl A. The second division indicator should be num 2 2 coded as
001 for lopp 01.

E.3 $end complete status

This ex bne unit
(unit 26 p 03 of
central C

This car

$--DOR

$--DOR

$--DOR

$--DOR

$--DOR

It is alsd desired.

If it is r¢

$--DOR|, S, ,~FD 002, ,, *hh<CR><LFEF>
$--DOR|, 001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LF>
$--DOR|,'&%, FD,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>

$--DOR, S, ,FD,CB,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E, ,FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LEF>

$--DOR, S, ,FD,CC,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LF>

Reporting by central may be useful if many units are in abnormal states. Sending fewer event
messages per summary message reduces the chance for inconsistencies between summary
counts and individual event messages, due, for example to lost messages. Dividing
transmissions also allows the central to put some time between blocks of data.

The following rules should be followed when sending and receiving system status:

a) the summary status sentence and the following detailed condition messages should be sent
consecutively as a block with minimum time between the sentences and no other unrelated
sentences inside the block;
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b) when receiving a block, the receiver can consider the block finished when it receives an
unrelated sentence, when all expected detailed conditions have been received or when no
sentences have been received for 1 s. Any missing detailed conditions should in this case
be considered as lost.

E.4 Change measurement point status

The sentences only allow for one status code per measurement point at any one time. This
means that any new status sentence indicates a new status value. The following example
shows unit 26 on loop 2 of Central B to go through states “open”, “fault” and then back to
normal.

$--DORLE,, FD,CB, 002,020, 0,,B02026 Capin 34 *NNICR>ILE

$--DOR,E, ,FD,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>
$--DOR,E, ,FD,CB,002,026,C,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

ode af ‘X"

NOTE A|fault in one unit should be signalled as an E-flagged sentence with astatus™s d

The follpwing rules should be followed when sending and receivi

a) only|one status value can be assigned to a meas ~Jt is not possible fo signal
that ja point is both in fault and in a special state e

b) a ch & e as/soon as possible after the
char

E.5 K

If a poin i ene us _update, the status change sentenc¢ should

be defe

NOTE T
status chd

hg of any

As an e
to fault i

change

$--DOR

Cabin 23*hh<CR><LF>
,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>
,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>
,C03005 Cabin 45*hh<CR><LEF>

$--DOR,Ef,F¥D,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

E.6 Failure in a sub-system

If a complete sub-system fails, for example Sub-central B, this should be signalled by a ‘F’ type
sentence indicating the failure area.

$--DOR,F,,FD,CB,,,,,Sub-central B*hh<CR><LF>
NOTE This may be followed by an ALR sentence to give more details of the problem.

In this case, the receiver should assume that all measurement units belonging to Sub-central B
are undefined until the sub-system can be determined to be back to normal again.
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E.7 Status updates when a sub-system is in fault

A status block cannot use total counts for the complete system when one sub-system is in
fault. In this case, system status updates should be sent by sub-system. This means that the
second option of the first example should be used as exemplified below.

$--DOR, S, ,FD,CA,,002,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E,,FD,CA,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LF>
$--DOR,E,,FD,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>
$--DOR, F,,FD,CB,,,,, *hh<CR><LF>

$--DOR,S,,FD,CC,,001,,,*hh<CR><LF>
$--DOR[,E,, FD,CC,003,005,%,,C03005 Cabin 45*hh<CR>S<LF>

NOTE The sub-system fault message should also be repeated in the status block.

E.8 $Signal a correction of a sub-system fault

Any new message indicating a valid status for any unit in a<sub-sys sage for
the subisystem itself should be interpreted as the sub- € i hte. Any
of the below sentences should be so interpreted.

$--DOR|,E, ,FD,CB,002,026,F,,B02026 Cab

$--DOR

$--DOR

Until a that all
measurq for fire
doors. 1 bly after

the sub-
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Annex F
(informative)

Example encapsulation sentence

Example encapsulation sentence

This example is intended as a sample of correctly constructed encapsulation sentences. It is a
representative sample only and shows part of the wide range of legal variations possible with

t ool odd oot o el o oo topan ot £ aton
sentences—TrsShota ot etessarny beusSeasaemprateror-Sefteices:

decoding and interpretation of encapsulated binary data
developpd and maintained outwith this standard. This
describes how the data should be coded, decoded, and
binary data is obtained from the referenced standards’

What follows is a practical example of
into meaningful information. The exarmple\is
Identificption System (AIS) equipment buij
sentenck that will be used in this examp

Number

radio me

IAIVDM

NOTE Sg

F.3

Background discussion — Encapsulation coding

b proper

rmation
on that

ing of the

nslated
tomatic
sample

Before considering the decoding process, it is necessary to understand the source of the binary
bits encapsulated in this string. AIS is a series of radio broadcasts that use the marine VHF
band. A number of messages may be broadcast by an AIS unit. The bit-by-bit descriptions of
the contents of these messages are documented in tables contained in the ITU-R M.1371.
Table F.1 is a sample from ITU-R M.1371-1:2001. This table identifies all of the information
needed to convert the encapsulated binary bits into information. The table identifies the bits,
gives them parametric names, and units.
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The bits listed in Table F.1 are the message data portion of a larger packet of binary bits that
are created and broadcast by an AIS unit. The sample VDM-sentence shown above is an
example of the output that would be created by every AIS unit that properly received a single
AIS unit's broadcast. Figure F.1 shows the message data portions of the "radio packet" that is
created and broadcast by an AIS unit. Only the message data bits (those described in the
tables — such as Table F.1) are encapsulated in the string contained in the VDM-sentence.

Message Data (maximum of 168 bits for one-slot, maximum of 1008 bits for five-slot)

1/23|4|5,6 /7|89 (10/11/12[{13(14(15[16| .cccveruererarnnns 157 | 158 | 159 | 160 | 161 | 162 | 163 | 164 | 165 | 166 | 167 | 168
?21?2(?2(?2|?2|?2|2|?2|?2|?2|?2|?2|?2|?2|?|? ?2/?2(?2|?2|?2|?2|?2|?2|?2|?|?]|°?
IEC 399/07

Figure F.1 — Message data format

Assume|, as an example, that the first 12 bits of the message data i 1 to 12)

are: 00J001100000. These would be the first 12 bits coded into tring. he
VDM-sentence encapsulates data using the symbols of the "sixc . h of the 64
possiblg string has been

assigne

is© 000001 and [100000.
Using T a "1", and the binafy string
100000 ers in the VDM-sentence
encapsl\ . observing upper and lower case letters is
importa

For exa

The ma i e contained in an AIS radio mesgsage is

1008 b S ymbols. This quantity of chargcters is
greater [than can be accemmq . le” standard sentence. The encapsulation
sentencp structure has| been i - encapsulation field to be broken into[ smaller
strings t{hat are transfe sing i ntences. The important point to remember is that
the encapsulati@ \ ence group, identified by the sequence [number
field ang order b s, be recombined into one continuous encapgsulation

string.

Althoug stri i d\in this example can fit into one sentence, it could also|be split
and trar i )| nces. In fact, it need not be split at any specific point. [The two
sentenc ai equivalent and are proper sentences for the transfer of tHe same

encapst

IAIVDM244,7,A\1PO000N1IT1svT,0*58<CR><LF>

IAIVDM, 2,2, 75K,P2r:43grwb05q4,0*0C<CR><LF>

1AIVDM,2,1,9,A,1P0000Nh11T1svTP2r:43,0*7B<CR><LF>
1AIVDM,2,2,9,A,9rwb05q4,0*2F<CR><LF>

Note that the complete encapsulated message data string itself does not change in the two
pairs, but that the "checksum" for the sentences changes. Using either a VDM encapsulation
pair, the encapsulated string remains:

1P0000Oh1IT1svTP2r:43grwb05q4.
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Figure F.1 shows the message data as a horizontal table of bits. This can be shown in other
ways. The left table in Figure F.2 shows how the message data bits can be redrawn in a table
with 6 columns and as many rows as are needed to hold all the message data bits. The
numbers in each of the table positions indicates the message data position of the bit in the AIS
unit's broadcast. Organising the bits in this manner allows easy use of the conversion
information shown in Table C.1 (see Annex C).

The following discussion will use "table lookup" methods to describe the decoding process. The
reader should also be aware that this standard also contains binary mathematical methods that
a computer would use to accomplish the same results.

F.4 Decoding the encapsulated string

The bagkground discussion, above, described how the AIS unit co i binary

messagg data bits into the characters of an encapsulation string. It e S unit
— recejves a broadcast message,

— organises the binary bits of the message data into 6-bit

— cony '

— asse

— trang

Again, t e is

A calcul n of the
sentenc i "single
sentenc a essage". This message was producegd by an
AIS unit. The binary d t n encapsulated, was received on the AIS upit's "A"
channell Also, its were/added. | binary string when it was encapsulated. The
remainder of th on the proper interpretation of| string:

"1P000¢

The pro i interpreting the contents of the encapsulated string is|a three
step prd
a) the gtring s are converted back into the binary strings that they represent;

b) the
docl

organised or parsed using the rules contained in the referenced
ase Table F.1;

c) the féferenced document rules are used to convert the binary strings into the felevant
information.

ment, in this

F.5 Conversion from symbols to binary bits

Figure F.2 is a visual aid that can be used to follow this process for the example string. The
table on the left side of Figure F.2, VDM bit positions, is provided as a reference that can be
used to identify the exact bit position of the corresponding binary bit in the table on the right
side, Bits represented by encapsulation symbol, of Figure F.2. The use of this "reference
grid" will become clearer as the example is discussed.

Down the centre of Figure F.2 is a column into which the example string has been entered from
top to bottom. The arrows in Figure F.2 provide an idea about how the logic of the decoding
process proceeds. Decoding of the VDM encapsulated string begins with the first symbol in the
string. In this case, the symbol is "1" and the corresponding binary string from Table C.1 is
"000001". The binary string is entered in the grid to the right of the "1", as indicated by the
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arrow. These six bits occupy bit positions 1 to 6. The left most "0" is in position 1 and the right
most "1" is in position 6. Note how this corresponds with the reference diagram on the left of
Figure F.2.

The second symbol in the string, "P", is processed next. The "P" represents the binary string
"100000". This binary string is entered into the next row of the right grid — VDM bit positions 7
to 12. The same process is followed for each of the symbols of the encapsulated string down to
the last one, which is a "4". The "4" represents the binary string "000100". This binary string is
entered into the "last" row of the right grid — VDM bit positions 163 to 168.

The process of loading up the right grid with binary strings is a mechanical process that has
nothing to do with the information content of the encapsulated binary data. It is simply the
reverse[process from what the AIS unit did to create the encapsulation stang dufing the
process|of creating the VDM-sentence.

F.6 Organising the binary message data

The work sheet has been filled in to decode an "AIS Message_ 1% ice grids in
Figure F.2 have a variety of shaded (grey) blocks. This is done to ; cate the

specific|bits making up the Message 1 parameters in the de its. [The fact
is, thesp blocks could not be filled in until the of AIS
message was identified. Identification of the AIS its of the
binary message data. The message e binary
number] In this case, 000001 = s of the
message can be shaded using |nformat|
The parpmeters listed in Table F.1 are mitted io li a in the
same older that they are li i used to
establish the bits that app ing of bits
will be the same for every d.
This same orderi es. For
example if, after C , the VDM
messagpe identified 53¢ 001012 = 510) This references the "Ship static and
voyage [ 9 >
The pro

a) i

b) d

F.7 Interpreting the decoded binary strings

Final conversion of the organised bits into useful information involves the use of the

a) organised bits — right side of Figure F.2, and
b) the parameters descriptive information defined in Table F.1.

For example, the parameter "repeat indicator" is two bits — bits 7 and 8. Inspection of message
data bits 7-8, Figure F.2, shows that the value is "10",. The descriptive information in Table F.1
for "repeat indicator" explains that "10" should be interpreted as "repeated twice". This
conclusion is recorded in the space to the right of Figure F.2.

The next parameter in Table F.1, is the "user ID" (the MMSI number of the AIS unit that
broadcast this message). This is a 30 bit binary integer. The conversion, 1111111, = 1274,
discloses this unit's MMSI as 127.
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This process continues down Table F.1. The results of each interpretation of the decoded
binary message data are shown on the worksheet to the right of Figure F.2.

Table F.1 — Example message from ITU-R M.1371

Number Lol
Parameter of bits Description
Message ID 6 Identifier for this message 1, 2 or 3
Repeat indicator 9 Used by the repeater to indicate how many times a message has been repeated.
P Refer to § 4.6.1; 0 — 3; default = 0; 3 = do not repeat any more.
User ID 30 MMSI number
0 = under way using engine, 1 = at anchor, 2 = not under stricted
manoeuvrability, 4 = constrained by her draught; 5 = m 7 =
Navigatiopal 4 engaged in fishing; 8 = under way sailing; 9 = reserved for fu ent of
status navigational status for HSC; 10 = reserved for futur, htional
status for WIG;
11 — 14 = reserved for future use; 15 = not de/f'meQ= default
+ 127 (-128 (80 hex) indicates not available, whi \% Coded
by ROT[A|S]=4.733 SQRT(ROT[|ND]) degrees/m
Rate of turn 8 ROTnpj is the rate of turn ( 720 degree xternal

ROTals] sensor.
+ 127 = turning right at 720 degyees pe
- 127 = turning left at 720 de ree@

b .
SOG 10 Speed over ground in 1/10_kno éte{s (05102.2 knets)
1 023 = not avadilable, 1,022.= 102.2 Knots or hj r

1 = high (<10 m; \differential mode of: ebg%G/h&éS receiver) 0 = low (>10 m);
Position gccuracy autonomous mo fe. SS receiver of of other electronic position fiking
device); default'= 0

1

Longitudg

%an{i{tude in 1/‘}\%{0%@11%};@@5, East = positive, West = negativ
181 eg{rge?(ﬁ( ACQhex) = nobavailable = default)

Latitude

L 'tudgin 100 in (+90 degrees, North = positive, South = negative
\9/1\ rees\(3442140\hex)—=-not available = default)

COG

Course oveng UW1O° (0-3599). 3600 (E10 hex)= not available = default;
3 60'N\— 4095 should*hot be used

De}g@es\ol‘ss\ 11 indicates not available = default).

True heading

s\e\s@)/hen the report was generated (0-59,
if time stamp is not available, which should also be the default valug,

Time stanp lectronic position fixing system operates in estimated (dead reckpning)

r 61 if positioning system is in manual input mode
63 if the positioning system is inoperative)

Reserved|for
regional
applicatiohs

Reserved for definition by a competent regional authority. Should be set t¢ zero, if
not used for any regional application. Regional applications should not us¢ zero.

lZZ2 500k

Spare NOt used. Should be set 10 Zero

RAIM-Fla RAIM (Receiver Autonomous Integrity Monitoring) flag of electronic position fixing
9 device; 0 = RAIM not in use = default; 1 = RAIM in use)

Communication

State 19 See § 3.3.7.2.2 and § 3.3.7.3.2

Total number of 168

bits
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1P0000h1IT 1svTP 2r:43grwb05q4

Encapsulation Bits 1-6
Symbol String

= Identifier for this message

000001 = message 1 (Reference Table F.1 to
Bits represented by interpret following bits 7-168.)

encapsulation symbol

VDM bit positions
(reference diagram)

Bit 7-8 = Repeat Indicator

172/3(4,56 0|0

2 = message repeated twice
78 9101112 1,0

Bits 9-38 = MMSI number of broadcasting unit
13(14 /1516 |17 | 18 0 0

000000000000000000000001111111 = 127
192021222324 0 0

25| 26 2728 129 | 39 Bits 39-42 = Navigational status

ZT TZO0 T2 TOU

0000 = underway usfing engine

31/3233|34|35|36
37/38[39 40 41 42
43|44 |45 |46 |47 | 48
49 | 50 |51 |52 |53 | 54
55|56 |57 | 58 | 59 | 60
61| 62 (63 | 64 | 65| 66
67|68 |(69| 70| 71| 72
73|74|(75|76 | 77 | 78
79|80|(81|82 83| 84
85|86 |(87|88 |89 90
91|92|(93 94|95 96
97 (98 (|99 | 100 | 101 | 102
103 | 104 || 105 | 106 | 107 | 108

109 | 110 ||111 | 112 11/?\%
115 | 116 ||117 | 118 | 119 \,146/\

sed)

Bit§/62-89 =Longitude in 1/10000 mjnutes

0011 111111010010010000 =
7 degrees 5 minutes Easit

its 90-116 = Latitude in 1/10000 miputes

00001011101000101000010000 =
5 degrees 5 minutes North

Bits 117-128 = Course over ground ip 1/10
degrees

001110111111 = 95,9 degrees true

/a/_\/oﬁ/o/z-\oo-\oo-\ooooo

—\O—\.O—\O—\O\—y%OOO/—\OO—\OCO—\GDCOOO

Bits 129-137 = True heading

p o[ Ve oy o [af A |m[a]< o [n]a]n]n][=]o[¢|o]ow]nfe—

' v SO A AN A N v v v v v v v vy vy v vy

oooo-\—\—\-\-\O(—\Lv—\//é;ﬂ-\ooooo-\ooooo
o—\—\oo—\o—\—\ooZo/J/é?/\g//—L—\o-\-\o-\oooo-\

P
o_\oo_\_\{_\(ooo’:\o_\_\_\_\o—\oo—\otb

121|122 1123 | 124 | 125 /1\9{5 1 101011111 = 351 degrees true
127128 11129 | 130 \ 131 \132 111 Bits 138-143 = UTC second when report
133 | 134 [|135 1§c\ 137\1@& 111 generated

Y N 110101 = 53 seconds past the minute
139 | 140 |[441 | 1 \u\ts 0 1
e 147-\1§ 15\” 0l o Bits 144-147 = Regional application
151 152 153, 454 155 56, 0l o 0000 = no regional application
157 | 158 [|159.1"160 | 161 | 162 1.1 Bits 148 = Spare
163 | 164 | 165 | 166 | 167 | 168 4 0 0 Bit 149 = RAIM Flag

Binary conversion 0 = RAIM not in use

of symbol

Bit 150-168 = Communications state

00 = UTC Direct

001 = 1 frames remaining until a new slot

is selected, UTC hour and minute follow,
01111001000100 = 01111:0010001 = 15: 17 UTC
Bits 167-168 not used for UTC Sub-message

IEC 400/07
Figure F.2 — Work sheet for decoding and interpreting encapsulated string
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IMO A.802, Performance standards for survival craft radar transponders for use in search and
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IMO A.803, Performance standards for shipborne VHF radio installations capable of voice
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IMO A.804, Performance standards for shipborne MF radio installations capable of voice
communication and digital selective calling

IMO A.806, Performance standards for shipborne MF/HF radio installations capable of voice
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transmitting and receiving direct-printing communications


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © IEC:2010 - 147 —

IMO A.808, Performance standards for ship earth stations capable of two-way communications
IMO A.809, Performance standards for survival craft two-way VHF radiotelephone apparatus

IMO A.810, Performance standards for float-free satellite emergency position-indicating radio
beacons (EPIRBs) operating on 406 MHz

IMO A.818, Performance standards for shipborne LORAN-C and CHAYKA receivers
IMO A.824, Performance standards for devices to indicate speed and distance

IMO A.851(20):1997, General principles for ship reporting systems and ship reporting
requirements, including guidelines for reporting incidents involving dangerous goods, harmful
substangesamd/ormmarme pottutarnts

IMO A.915(22):2001, Revised maritime policy and requirements for a future balNNgvigation
Satelliteg System (GNSS)

IMO A.1021, Code on alarms and indicators
IMO MSC.53(66), Performance standards for shipborne GL

IMO MSC.56(66), Amendments to Resolution A.810(19 > oat-free
satellitelemergency position-indicating radio beacons rati

IMO MSC.64(67), Adoption of new and amended\p

Annex 1| — Performance standards for In

Annex 4 — Performance standards for beacon
receivern equipment

Annex 3 bilots
Annex 4 uipment
(include

Annex § ic chart
display

IMO M ipborne
radiocol

Annex 1
radio ingtallati

Resolution A.803(19): Performance standards for shipboqne VHF
of voice communication and digital selective calling

Annex 2 £,Amendmeénts to Resolution A.804(19): Performance standards for shipbgrne MF
radio installations capable of voice communication and digital selective calling

Annex 3 — Amendments to Resolution A.806(19): Performance standards for shipborne MF/HF
radio installations capable of voice communication, narrow-band direct-printing and digital
selective calling

Annex 4 — Amendments to Resolution A.807(19): Performance standards for INMARSAT
standard-C ship earth stations capable of transmitting and receiving direct-printing
communications

IMO MSC.74 (69), Adoption of new and amended performance standards:

Annex 1 — Recommendation on performance standards for shipborne combined
GPS/GLONASS receiver equipment

Annex 2 — Recommendation on performance standards for track control systems


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 148 — 61162-1 © IEC:2010

Annex 3 — Recommendations for performance standards for Universal Automatic Identification
Systems (AIS)

Annex 4 — Amendment to Resolution A.224(VIl): Performance standards for echo-sounding
equipment

IMO MSC 112(73), Revised recommendation on performance standards for shipborne global
positioning system (GPS) receiver equipment

IMO MSC 113(73), Revised recommendation on performance standards for shipborne
GLONASS receiver equipment

IMO MSC 114(73), Revised recommendation on performance standards for shipborne DGPS
and DGONASS maritime radio beacon receiver equipment

IMO M$C 148(77), Revised recommendation on performance standards w-Band
Direct-Rrinting telegraph equipment for the reception of navigaftionak ang: m rological
warningps and urgent information to ships (NAVTEX)

IMO M3C 163(78), Performance standards for shipborne si
VDRs)

ecornders (s-

IMO MS
(ECDIS

systems

IMO M
System

vigation

IMO Intq

IMO Intq

INMARS fion and
an EGC|

ITU-R N K i§tics VHF radiotelephone equipment operating in the
maritime ) y

ITU-R M.

ITU-R -printing
telegrap urgent
informat

ITU-R M. bment in
the mar

ITU-R ME25—"Dbfrectpt fef1 in the

maritime mobile service
ITU-R M.628, Technical characteristics for search and rescue radar transponders

ITU-R M.633, Transmission characteristics of a satellite emergency position-indicating radio
beacon (satellite EPIRB) system operating through a satellite system in the 406 MHz band

ITU-R M.688, Technical characteristics for a high frequency direct-printing telegraph system for
promulgation of high seas and NAVTEX-type maritime safety information

ITU-R M.689, International maritime VHF radiotelephone system with automatic facilities based
on DSC signalling format

ITU-R M.821, Optional expansion of the digital selective-calling system for use in the maritime
mobile service


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1

© IEC:2010 - 149 —

ITU-R M.1084, Interim solutions for improved efficiency in the use of the band 156-174 MHz by

stations

in the maritime mobile service

ITU-R M.1371, Technical characteristics for an automatic identification system using time

division

multiple access in the VHF maritime mobile band

ITU-T T.50:1992, International Reference Alphabet (IRA) (Formerly International Alphabet
No. 5 or IA5) — Information technology — 7-bit coded character set for information interchange

NMEA 0183: National Marine Electronics Association (USA) — Standard for interfacing marine

electron

ic devices

NMEA 0183 version 4.00

NOTE T
adopted b

The addrd
NMEA 01
7 Riggs A
Servana H

RTCM:1
Recomn
version

he NMEA Secretariat maintains the master reference list which comprises co
y NMEA.

ss for the registration of manufacturer’s codes is:

B3 Technical Standards Committee Phone: +1 410 975 946
ve e-mail: info@nmea.g
k, Maryland 21146, USA web site http:

998, RTCM (Radio Technical Commissio

nended standards for differential GNSS 9

2.2

5

registered ‘an

H formally

SC-104
service,



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 150 -

SOMMAIRE

AVANT-PROPOS ... e
INTRODUCTION ..ot
1 Domaine d'application............coooiiiiiii

a A W N

51 Généralités

Références normatives ........cooovviiiiiiiiiiini,
Termes et définitions ...
Documentation du fabricant ...............ccoooiiiii,
Spécification du matériel..............cooii

61162-1 © CEI:2010

5.2 | Fild'interconnexion..........ccooeiiiiiiiiiiiiiieiieeens
5.3 | Définitions du conducteur ............cooeeiiiiiiniinnnn.
5.4| Exigences sur le blindage/les connexions électriques
5.5 CONNECIBUI . ..uiiiiiii e s N e e DR e e
5.6 | Caractéristiques des signaux électriques ..............
5.6.1 Généralités........cooviiiiiiiiiiiiii

5.6.2 Définitions des états des signaux

5.6.4 Circuits de réception................
5.6.5 Isolation électrique.{.....\....

5.6.6 Tension maximale sur
Emission de données........cccooviii /i N
Pro

7.1

7.2

5.6.3 Circuits d’émission..........cccoveeeeelun (.

7.3

7.3.1 Structure générale ............coceeeviiiinnnnn...
7.3.2 Description des sentences approuvées

7.3.3 Sentences paramétriques ......................
7.3.4 Sentences d’encapsulation.....................
7.3.5 Sentences derequéte...........cceeeniinnnnnn.
7.3.6 Sentences propriétaires .........................
7.3.7 Sentences de commande.......................
7.3.8 Sentences valides...........ccoeeveiiiiniinnnen.
7.3.9 Messages multi-sentences.....................
7.3.10 Temps d’émission de sentence..............
7.3.11 Ajouts aux sentences approuvées..........

7.4 Détection et gestion d'erreurs .............ccccoeeennne.



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © CEI:2010 - 151 -

7.5 Gestion des sentences déconseillées. ... 173
8  ContenU des dONNEES ... c.oveie 174
8.1 DeEfinitioNS dES CaAraCteIreS ... cuuiii i 174
8.2 DEfinitions de Champ . ... 177
8.3  SENLENCES APPIOUVEES ...ouiiiiitiit e et e e e e e et e e e e e e enees 179
8.3.1 Format general.... ... 179
8.3.2 AAM — Alarme d’arrivée du point de cheminement.................c..cooeiiinni. 179
8.3.3 ABK — Acquittement de diffusion binaire et adressé al'AlIS..................... 179
8.3.4 ABM — Message de sécurité binaire adressé a l'AIS ...........coociiiiiiiininnl. 181
8.3.5 ACA — Message d’attribution des canaux AIS ..o,

8.3.6 ACK — Alarme de réception.........ccoeeeeiiiiiiiiiiieieiee el 0 e
8.3.7 ACS - Source d’information de gestion de canal Al
8.3.8

8.3.9

8.3.10
8.3.11
8.3.12
8.3.13
8.3.14

8.3.15
8.3.16

8.3.17

8.3.18

DSE — Appel sélectif numérique étendu ............ccoooviiiiiiiiii L
8327 DTM = Référence aux cignanv ______ 198
8.3.28 ETL — Statut du fonctionnement du transmetteur d’ordre ........................ 199
8.3.29 EVE — Message d’événement général.............ccocoviiiiiiiiiiiiiiiieeeeeen 200
8.3.30 FIR — Détection iINCeNdie.........oiuiiuiiiii e 200
8.3.31 FSI - Informations relatives au réglage de la fréquence ......................... 202
8.3.32 GBS — Détection de défaillance du satellite GNSS ..............c.coviiiinnn. 203
8.3.33 GEN - Informations binaires génériques ...........ccccoviiiiieiiiiiiiiiiieeeeeen 205
8.3.34 GFA — exactitude et intégrité durelevé GNSS...............coiiiiiiiinn 206
8.3.35 GGA - Données fixes du systéeme de positionnement a capacité globale

(GPS, Global positioning system).........ccooiiiiiiiii e 207
8.3.36 GLL — Position géographique — Latitude/longitude ...................c.cooiiin. 208
8.3.37 GNS — Données fixes GNSS ... . e 208

8.3.38 GRS — Résidus de variation de la distance GNSS ..., 210


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 1562 - 61162-1 © CEI:2010

8.3.39 GSA — Dilution de la précision (DOP) d’'un GNSS et satellites actifs ....... 212
8.3.40 GST - Statistiques relatifs au bruit a pseudo distance GNSS ................. 214
8.3.41 GSV - Satellites GNSS €n VUEe ... 215
8.3.42 HBT — Sentence de supervision des cadences «Heartbeat» ................... 217
8.3.43 HDG - Cap, déviation et déclinaison ............c.coiiiiiiiiiii 217
R I S o | I O o TV - | 217
8.3.45 HMR — Réception du contréle de cap ......coeeieiiiiiii e 218
8.3.46 HMS — Détermination du contrdle de cap ....ccccoveniiiiiiiii 218
8.3.47 HSC — Commande de direction de Cap.....ccccoeeuiieiiiiiiiiiiie e 219
8.3.48 HSS - Systémes de surveillance des contraintes exercées sur la coque.219
8.3.49 HTC — Commande de controle du cap / de la route; H1 de
contréle ducap/delaroute ......cooveviiiiiiiiiiii A OB 219
8.3.50 LR1 — 1% sentence de réponse a longue distance AIS.....\.. )N .. 221
8.3.51 LR2 - 2°" sentence de réponse a longue distance ... 221
8.3.52 3°™ sentence de réponse a longue distanceAlSu . e e o 223
8.3.53 LRF — Fonction AIS a longue distance ..., oo N 0 223
8.3.54 Interrogation AIS a longue distance.......0x... 00 S D 224

MEB - Signal d’entrée de message pour tne eéammande de diffusion.....

8:3.73 RSA — Angle du capteur de gouvernail .............cccccevieiiiniiiiininncn fonn 239
8.3.74 RSD — Données du systéme radar ...........ccooeiiiiiiiiiiiii e 240
8.3.75 RTE — INraires ....ceieieeei e 240
8.3.76  SFI — Informations relatives a la fréquence de balayage......................... 241
8.3.77 SSD — Données statiques AIS du navire..........ccoooiiiiiiiiiiiiieeeen 241
8.3.78 STN - Identificateur de données multiples ...........ccoooviiiiiiii i 242
8.3.79 THS —Cap vrai et statut ........c.ooiiiiii e 243
8.3.80 TLB — Etiquette Cible ......coouiiie e 243
8.3.81 TLL — Latitude et longitude de lacible..........c.coooiiiiiii 244
8.3.82 TRC — Données de commande du propulSeur .............ccoevveeieiiiiiinninnennne. 244
8.3.83 TRD — Données de réponse du propulSEUr.........cceuieiieieineiiieeiiaeeneanas 245
8.3.84 TTD — Données relatives a la cible SuUiVie..........ccooiiiiiiiii 245
8.3.85 TTM — Message de Cible SUIVIE ........ccovuiiiiiiii e 248
8.3.86 TUT — Emission de texte multilingue .............cooovueeeeioiieieeeceee e, 248


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © CEI:2010 - 1563 -

8.3.87 TXT —EmMission de teXte...c.oouiiiiniiii e 250
8.3.88 UID - Emission du code d’identification de I'utilisateur ........................... 250
8.3.89 VBW - VBW — Vitesse double sol/eau ...........ccccoiiiiiiiiiiiiiiiiieean 251
8.3.90 VDM — Message de liaison de données VHF AIS............... 251
8.3.91 VDO - Rapport propre au navire de liaison de données VHF AIS ........... 252
8.3.92 VDR —Courant et dérive .......cooiiniiiiii

8.3.93 VER = VerISiON (ot
8.3.94 VHW —Vitesseetcapde l'au.......c.oiuiiiiiiiiiiii e
8.3.95 VLW — Distance double sol/eau ...........coiiiiiiiiii
8.3.96 VPW - Vitesse mesurée parallélementauvent ...
8.3.97  VSD — Donnees statiques AlS relatives au voyage

8.3.98 VTG — Route fond et vitesse surle fond................... 2N 00T

8.3.99 WAT - Détection de la hauteur d’eau
8.3.100 WCV - Vitesse de rapprochement du point de che
8.3.101 WNC - Distance entre points de cheminem

8.3.102 WPL — Emplacement du point de cheminém

8.3.103
8.3.104
8.3.105 3
8.3.106 UTTURTIDN VW N A5, 7 S N
8.3.107 variable.................f..... 260
8.3.108 inement d'origine .....|...... 260
8.3.109 oint de cheminement

9

Annexe A (informative) GlOSSAINe ......couiiiiiiii e 266
Annexe B (normative) Lignes directrices relatives aux méthodes et aux résultats

Lo B TSE o= T =T [ U1 274
Annexe C (normative) Conversion de champ binaire a six bits ...........cccoiiiiiiiiii i, 281
Annexe D (normative) Champs relatifs aux systémes d'alarme ..............cooiiiiiiiinnenn. 284
Annexe E (informative) Exemple d’utilisation de sentences FIR, DOR et WAT .................... 295
Annexe F (informative) Exemple de sentence d'encapsulation .................cooL 299

71 o Lo To | =1 o o L= S 307


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 154 — 61162-1 © CEI:2010

Figure 1 — Circuit de réCeption.......co.iii i 161
Figure 2 — Format d’émission des dONNEES........ceuiiniiiiiiii e 162
Figure 3 — Exemple 1, J-FET, Canal N, circuit de réception basé sur un opto-isolateur-......... 265
Figure 4 — Exemple 2, circuit de réception basé sur un opto-isolateur NPN .......................... 265
Figure C.1 — Code binaire a 6 bits converti en caractére valide de la CEl 61162-1 ............... 282
Figure C.2 — Caractére valide de la CEIl 61162-1 converti a un code binaire a 6 bits............. 283
Figure E.1 — Exemple de schéma du SySteme ... ...

Figure F.1 — Format de donNées de MeSSaAgE ......vuiuiniiii e ea e

Tableau[ 1 — Caracteres réserveés.........coovieeiieiieiiiiiiiiiieieieeieeeeeeeeeen e (4
Tableau 2 — Caracteres valides .........ccoooviiiiiiiiiiiiiiieeeee e S NG G R e 5
Tableau[ 3 — Symbole de caractére ... o NN e e
Tableau[ 4 — Mnémonique d’identificateurs d’émetteurs
Tableau

Tableau
d’essai

Tableau
Tableau
Tableau
Tableau
Tableau
Tableau
Tableau



https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © CEI:2010

1)

2)

3)

4)

5)

6)
7)

8)

9)

La Norme Internationale CEl 61162-1 a été établie par le Comité d’Etudes 80 de la CEI

- 1565 -

COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION
ET DE RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -
INTERFACES NUMERIQUES -

Partie 1: Emetteur unique et récepteurs multiples

La CH
I'ense
coopé
I"élect
techni
"Publi
nation
gouve

I'Orgahi

Les d
possil
reprég
Les P|
telles

I'exacti
mauvai

Dans

possil
Toute
doiver

La CH
les éq

Tous |

Aucun

Fation internationale pour toutes
onique. A cet effet, la CEl — entre autres activités — publie de

Cation(s) de la CEI"). Leur élaboration est confiée a des co
Al intéressé par le sujet traité peut participer. Les organi
Fnementales, en liaison avec la CEl,

isgtion composée de
bjet de favoriser la
[bélectricité et de
des Spécifications
i-aprés dénommés
quels tout Comité
s, gouvernementales et non
collaborg étroitement avec

le, un accord international sur les sujets étudiés,

Ecisions ou accords officiels de la CEl concernant

représentent, d
nationaux de la (

ffens internationales et so
s sont entrepris afin que |
pas étre tenue responsa

eux organisations.

ans la mesure du
El intéressés sont

ht agréées comme
a CEIl s'assure de
ble de I'éventuelle

hs toute la mesure
ales et régionales.
s correspondantes

esponsabilité pour

Lipement

les utilisate

compliji
préjudi

direct
public
est ac|

L'attenti

référe
L’atte

droits
identif

S

possession de la derniére édition de cette publicat

, a ses administrateurs employe’s auxiliaires

é. detels droits de brevets et de ne pas avoir signalé leur existence.

ion.

ou mandataires, y
e la CEI, pour tout
hature que ce soit,
s découlant de la
pu au crédit qui lui

ion de publications

ent faire 'objet de
le de ne pas avoir
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: Matériels et

Cette quatrieme édition annule et remplace la troisieme édition publiée en 2007, et constitue une
révision technique.

Les principales modifications par rapport a I'édition précédente sont indiquées ci-dessous:

dans le Tableau 1,

de nouveaux identificateurs ont été ajoutés dans le Tableau 4,

le délimiteur de bloc “comment” a été renommé délimiteur de bloc “TAG”,

les sentences suivantes ont été supprimées de 8.3, du fait qu'elles ne sont pas utilisées par
d'autres normes préparées par le comité d'études 80: ALM et MLA qui décrivaient les données
almanach provenant des systémes de navigation par satellite, DCN qui décrivait les données
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DECCA, DSI et DSR, qui pilotaient le transpondeur DSC, GLC et LCD, qui décrivaient les données
LORAN, et GMP qui prenait en charge I'aménagement foncier des projections cartographiques,

e de nouvelles sentences CBR, GFA, HBT, NAK, MEB, POS, TTD et VER ont été ajoutées,

e des corrections ont été apportées aux sentences suivantes: ABK, BBM, DOR, FIR, SSD, TUT, et

VTG,

e des champs supplémentaires ont été ajoutés au "AIR" pour prendre en charge de futurs messages

ITU,

e de nouveaux champs ont été ajoutés aux sentences GBS, GRS, GSA et GSV afin de prendre en
charge de nouveaux systémes de navigation par satellite,

e un nouvel indicateur d'état de navigation a été ajouté aux sentences GNS et RMC,

e un npuveau signal d'état de sentence a été ajouté aux sentences DDC,(FSI, HSCcet

e trois|essais supplémentaires ont été ajoutés a I'Annexe B.

La prégente version bilingue (2014-01) correspond a la versi

2010-11|.
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IMPORTANT - Le Togo "colour inside” qui se trouve sur la page de couverture de cette
publication indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées comme utiles a
une bonne compréhension de son contenu. Les utilisateurs devraient, par conséquent,

imprimer cette publication en utilisant une imprimante couleur.
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INTRODUCTION

La norme internationale CEl 61162 est une norme composée de quatre parties qui spécifie quatre
interfaces numériques pour une application en navigation maritime, en radiocommunication et en
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62-1 Emetteur unique et récepteurs multiples;

62-2 Emetteur unique et récepteurs multiples, transfert rapide de données;

62-3 Emetteurs multiples et récepteurs multiples — Réseau d’instruments de données série;

62-4 Emetteurs multiples et récepteurs multiples — Interconnexion des systémes des navires.
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1 Domaine d'application

La présente partie de la CEl 61162 contient les exigences pour la communication des
les instfuments maritimes électroniques, les équipements de navigation ‘et radiod
lorsqu'ils sont interconnectés via un systéme approprié.

La présgente partie de la CElI 61162 est destinée a supporter [€mi

série erntre un émetteur unique et un ou plusieurs récepteurs.\Ces donn
imprimaple et peuvent inclure des informations telles due la\ vitesse
I'allocation de fréquences, etc. Les messages types pe

11 et 7P caractéres au maximum et nécessitent génér ission pas p
qu'un seul message a la seconde.

Les définitions électriques de la présefite

bande passante comme les radars ou I re les bases de donné
les applications de transfert de fichie

messagp

norme s

Pour leg

Les dod
Pour le

derniérg éditi

CEIl 609
Spécific]

CElI 611

ants sont indispensables pour l'application du pré
eule I'édition citée s’applique. Pour les références

et systémes de navigation et de radiocommunicatio
es — Méthodes d'essai et résultats exigibles

données entre
ommunications

lle de données
u format ASCII

,|la profondeur,
Ut comprige entre environ

lus rapidement

ications a large

3es intensives et

I’émission des
que la présente

, il convient de se

sent document.
non datées, la

plique.

n maritimes -

6242 1998 Mater/e/s et systemes de nawgat/on et de rad/ocommun/catlc

Interfacé

ISO/CEI

8859-1:1998,
octet — Partie 1: Alphabet latin No.1

Traitement de l'information — Jeux de caracteres graphiques co

n maritimes -
ide de données

dés sur un seul

ITU-T X.27/V.11:1996, Caractéristiques électriques des circuits de jonction symétriques en double

courant

3 Ter

débits binaires jusqu'a 10 Mbit/s

mes et définitions

Les termes répandus sont définis dans le glossaire de '’Annexe A. En cas de conflit, les termes sont
interprétés, dans la mesure du possible, conformément aux références de I'Article 2.

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s’appliquent.
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3.1

émetteur

dispositif qui envoie des données a d’autres dispositifs. Le type d’émetteur est identifié a I'aide d’un
code mnémotechnique a 2 caractéres tel qu'énuméré en 8.2 (voir Tableau 4)

3.2
récepteur
tout dispositif qui recoit des données d'un autre dispositif

4 Documentation du fabricant

Les ma:ruels de l'operateur ou toute autre documentation appropriee four

ries rl:TatérieIs prévus
pour safisfaire aux exigences de la présente norme doivent contenir les j i

rmat|o s.sulivantes:
a) lideptification des lignes de signaux A et B;
b) la cgpacité de circuit de sortie en tant qu’émetteur;

c) une |iste de sentences approuvées, indiquant les champs _no Ps propriétaires
émiges en tant qu’émetteur et I'intervalle d’émission pogy = ;

d) les gxigences de charge en tant que récepteur;

e) une |liste de sentences et de champs de données/a i€ S ires en tant que
récepteur;

f) la révision actuelle du matériel et d

g) une [description électrique ou un sché i ¢e/de sortie du réceptelir/de I'’émetteur
indiquant les composants et les dis 5 ilisés, y compris le type de cpnnecteur et le
numgro d'article;

h) le npméro de versio o S seva j de la norme pour laquelle la|conformité est
recherchée.

5 Specificatk@u
5.1 Généralité

NOTE D

Un éme ~ \ S gurs peuvent étre connectés en paralléle sur un fil d'int¢rconnexion. Le
nombre|de réce circuit d’entrée
des disq

52 F

L’'interconnexion enire les dispositiis peut se faire moyennant un cable blinde a paire torsadée a deux
conducteurs.

5.3 Définitions du conducteur

Les conducteurs traités dans la présente norme sont les lignes de signaux A et B, et le blindage.

5.4 Exigences sur le blindage/les connexions électriques

Toutes les connexions de ligne de signal A sont connectées en paralléle avec toutes les connexions
de dispositif A, et toutes les connexions de ligne de signal B sont connectées en paralléle avec toutes
les connexions de dispositif B. Il convient de connecter les blindages de tous les cables des
récepteurs au chassis de I'émetteur et ne pas les connecter a chaque récepteur.


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 160 — 61162-1 © CEI:2010

5.5 Connecteur

Aucun connecteur standard n’est spécifié. Dans la mesure du possible, des connecteurs facilement
disponibles sur le commerce doivent étre utilisés. Les fabricants doivent fournir a I'utilisateur un

moyen d’identifier les connexions.

5.6 Caractéristiques des signaux électriques

5.6.1 Généralités

Ce paragraphe décrit les caractéristiques électriques des émetteurs et des récepteurs.

5.6.2 Définitions des états des signaux

Les étals de repos, marquage, logique 1, OFF ou de bit d’arrét sont d¢
sur la ligne A par rapport a la ligne B.

Les étals actif, d'espacement, logique 0, ON ou de bit de dé
positive|sur la ligne A par rapport a la ligne B.

Il convig

e-teénsion négative

ar une tension

eaux B sopt inversés par

rapport . andards et que de nombreux

émetteu

5.6.3

Aucune Smetteur unique au bug. Le circuit de
commar doit satisfaire, au moins, auk exigences de
PITU-T

5.6.4

Plusieurs récepteurs 9 s a un émetteur unique. Le circuit de| réception doit
consistdr en u i doté de circuits de protection pour limjter le courant,
I'inversipn de polarisati issipation de puissance au niveau de I'opto-diode pomme indiqué
dans la Figure 1. a des.exemples de circuits figure en 9.2.

Le circu { congu pour un fonctionnement avec une tension d’entrge différentielle
minimal e pas prendre plus de 2,0 mA de la ligne a cette tension.

1 Pour des raisons de compatibilité avec les matériels destinés a se conformer aux versions antérieures de la NMEA 0183,
il est a noter que I'état de veille, marquage, "1" logique, OFF ou bit d’arrét a été défini précédemment comme étant dans
la plage —=15,0 V a +0,5 V. L’état actif, d'espacement, "0" logique, ON ou bit de démarrage a été défini comme étant dans

la plage +4,0 V a +15,0 V alors que le courant de la source n’était pas inférieur a 15 mA.
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5.6.5 Isolation électriq

A Tintérjeur d’u
signal A, retour par )

L’isolatipn de la masse

aucune connexion électrique directe entre la ligne de
blindage ou la masse du navire, ou sa ligng de puissance.

5.6.6
La tensiponm s i entre les lignes de signaux A et B, et entre I'une ou I'autre des lignes
et la ma conforme a I'lTU-T X.27/V.11.

Pour ume  pratection contre un mauvais céblage et _pour une utilisation avec dés conceptions
antériedres demetteurs en mesure de
s et la masse,

pendant une perlode indéfinie.

6 Emission de données

Les données sont émises sous forme asynchrone en série, conformément aux normes référencées a
I’Article 2. Le premier bit est un bit de démarrage et est suivi par des bits de données avec le bit le
moins significatif en premier, comme illustré par la Figure 2.

Les parameétres suivants sont utilisés:

— débit en bauds de 4 800;
— bits de données 8 (D7 = 0), aucune parité;
— Dbits d’arrét 1.
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Do |D1 |p2 PpP3 D4 D5 D6| D7| |

T

L Bits de données ' Bit d’arrét

Bit de démarrage
CEl 911/2000

7 Prdtocole de format des données

71 Claractéeres

711 Généralités

Toutes |es données émises doivent étre interprétée Le bit le plus
significdtif du caractére a huit bits doit toujours étre é

7.1.2 Caractéres réservés

L'ensemble de caractéres réservés est coamposé.desicara indiqué .1 (Tableau 1).

le sentences et
ilisés dans les

Ces carpcteres sont utilisés a des fins d
de charn
champs|de données.

7.1.3 Caracteéeres va

L’ensemble des <® o
HEX 7EB) a I'exceptiogn

caractenes valides g

bles (HEX 20 a
‘'ensemble des

7.1.4

Les val bu comme des
«caracte

Lorsqu’i D-1, c’est a dire

un caragtére réservé (Tableau 1) ou non énuméré au Tableau 2 comme caractere valide (par exemple

dans un nta Atn pna coantanen A~ fAavin trolc caran taroc dAaoanviant Aten utlllsés
I SeRtenRee HIUPIIULUII\J oHtHhe-sentenReeae u.,/\u.,/, oo CarattCTCoaoOTveTiTTtuT .

Le caractére réservé “M (HEX 5E) est suivi de deux caractéres ASCII (0-9, A-F) représentant la valeur
HEX du caractére a communiquer. Par exemple:

— pour envoyer un cap comme "127.5°", émettre “127.5 "F8”;

— pour envoyer les caractéres réservés <CR><LF>, émettre “*0D*0A”;

— pour envoyer le caractére réservé "A", émettre “\5E”.

La CEI 60945 énonce, comme exigence minimale, que la langue anglaise doit étre utilisée pour les

commandes et les affichages. D'autres langues/caractéres sont uniquement pris en charge par la
sentence TUT.
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7.1.5 Symboles de caractére
Quand des caractéres individuels sont utilisés dans la présente norme pour définir des unités de

mesure, pour indiquer le type de champ de données, le type de sentence, etc., ils doivent étre
interprétés conformément au symbole de caractére en 8.1 (Tableau 3).

7.2 Champs
7.21 Chaine

Un champ est composé d’'une chaine de caracteres valides, ou vide de caracteres (champ nul), située
entre deux caractéres délimiteurs appropriés.

7.2.2 Champ d’adresse
7.2.2.1 Généralités

Un champ d’adresse est le premier champ dans une sentence et suit le delimi ou «!»; il sert a
définir la sentence. Le délimiteur "$" identifie les sentence iS¢ aux regles de
composjtion de champ délimité et paramétrique classique tg e . Le délimiteur "!"
identifie| les sentences qui sont conformes aux regle hon délimité et
d'encappulation a usage spécifique telles que décriteg 3.3. rieur du champ
d’adresse sont limités aux chiffres et aux lettres majus . |<e d’adresse ne doit pas étre un
champ nul. Seules les sentences présentant les rois\type se doivent étre
émises.

7.2.2.2 Champ d’adresse approuvé

et de lettres
majuscyles définis par la entificateur de
’émetteur, énuméré en 8 4) L ificateur de I'émetteur sert a définif la nature des
données en cours d’'é

Les dispositifs q@n gcitéod'émettredes données depuis plusieurs sources ¢loivent émettre
I'identificateur d’é ié exemple un dispositif muni a la fois d'un ré¢epteur GPS et
d’un régepteur LORA P lorsque la position est basée sur GPS,| LC lorsque la
position < pour une navigation intégrée doit étre utilisé gi des lignes de
position i ont combinées dans un relevé de position).

Les dispositi i apables de réémettre des données depuis d’autres sources|doivent utiliser
I'identificateur ap} i ar exemple les récepteurs GPS émettant des données de [cap ne doivent
pas émettre $ » a moins que le cap au compas ne soit réellement dérivé des signaux GPS).

3 Bes pour définir
le forma se-de-donpée —Uneliste-des-donnéesdeformatage-de-sentenee onnée en 8.3.

7.2.2.3 Champ d'adresse de requéte

Le champ d’adresse de requéte se compose de cing caractéres et est utilisé a des fins de requéte
d’émission d’'une sentence spécifique sur un bus séparé depuis un émetteur identifié.

Les deux premiers caractéres sont I'identificateur d’émetteur du dispositif demandeur de données, les
deux caracteres suivants sont l'identificateur d’émetteur du dispositif destinataire et le caractére final
est le caractere de requéte “Q”.
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7.2.2.4 Champ d’adresse propriétaire
Le champ d’adresse propriétaire est composé du caractére propriétaire “P” suivi d'un code

mnémotechnique du fabricant a trois caractéres, utilisé pour identifier I’émetteur d’'une sentence
propriétaire et de tout caractére supplémentaire comme requis.

NOTE Une liste de codes mnémotechniques valides du fabricant peut étre obtenue dans la NMEA (voir 7.3.6).

7.2.3 Champs de données

7.2.31 Généralités

Les chamg . o5 de . 2SS ' alimitel ot contiennent des
caractef bn 8.2 (Tableau
5). Les des caractéres
valides ¢ orme.

En raisd nps de données
spécifiq 5 délimiteurs de
champ 1, S S les délimiteurs
plutét qm en comptant le nombre total de caractéres recu dé e.

7.2.3.2

Bien qup sieurs sont de
longueu de fournir des

données
disposit

ces de chaque

Les chg
champs
ou en qlieue.

imeériques. Les
s zéros en téte

7.2.3.3
Les chd s, de longueur
variable iable (avec une partie de longueur fixe tandis que| le reste varie).

Certains
Les typd

, ayant une valeur dictée par une définition de sentence spécifique.
sont résumés en 8.2 (Tableau 5).

7.2.3.4

Un char un champ de longueur zéro, c’est-a-dire qu’aucun caractéere n’est tfansmis dans le
champ. |Lés champs nuls doivent étre utilisés quand la valeur n’est pas fiable ou pas digponible.

Par exemple, si les informations de cap ne sont pas disponibles, I'envoi de données de "000" est
trompeur car un utilisateur ne peut pas distinguer entre "000" signifiant qu'il n'y a pas de données et
un cap réel de "000". Cependant, un champ nul, absolument sans aucun caractére, indique clairement
qu’aucune donnée n’est en cours d’émission.

Les champs nuls avec leurs délimiteurs peuvent avoir 'aspect suivant selon I'endroit ou ils sont situés
dans la sentence:

non " o%kn
Rl )

Le caractére ASCII NULL (HEX 00) ne doit pas étre utilisé comme le champ nul.
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7.2.4 Champ de somme de contrdle

Un champ de somme de contréle doit étre émis dans chaque sentence. Le champ de somme de
contréle est le dernier champ d’'une sentence et il suit le caractére délimiteur de somme de contrble
«*». La somme de controle est 'OR exclusif a huit bits (sans bits de démarrage ni d’arrét) de tous les
caracteres dans la sentence, y compris les délimiteurs «,» et «*», situés entre, mais ne comprenant
pas, les délimiteurs «$» ou «!» et «*».

La valeur hexadécimale des quatre bits les plus significatifs et les moins significatifs du résultat est
convertie en deux caractéres ASCII (0-9, A-F) pour I’émission. Le caractére le plus significatif est émis
en premier.

Des exemptes du charmp de Somme de comntrote Sont:

$GPGLI,5057.970,N,00146.110,E,142451,A*27 et
$GPVT$,089.0,T,,,15.2,N,,,*53.

7.2.5 Champ d’identificateur de message séquentiel

Il s’agit qui forment un
messag i- . ' i : gue donnée de¢ formatage de
sentence [ i ) nce. Ce champ
est incrg vec les mémes
donnéeq lorsqu'elle est
incréme| e format de ce
champ s je 'un des trois
champs

73 S
7.3.1

ux formats de
restrictions au-
bnt comprendre
xte seulement,

Ce paragraphe d
sentencp SCi
dela des
la définjti

champ ¢

Le nom pmbre maximal
de 79 c R><LF>.

Le nom it étre un champ
d’adresgecontenantYidentité de 'émetteur et les données de formatage de sentences fjui spécifient le

nombre|de.'¢hamps de données dans la sentence, le type de données gu’ils contienneni et I'ordre dans
lequel les champs de données sont émis. La partie restante de la sentence peut contenir zéro ou
plusieurs champs de données.

Le nombre maximal de champs autorisé dans une sentence unique n’est limité que par la longueur de
sentence maximale de 82 caractéres. Des champs nuls peuvent étre présents dans la sentence et
doivent toujours étre utilisés si les données pour ce champ ne sont pas disponibles.

Toutes les sentences commencent par le caractére délimiteur de début de sentence "$" ou “!” et se
terminent par le délimiteur terminateur de sentences <CR><LF>.

7.3.2 Description des sentences approuvées

Les sentences approuvées sont celles destinées a l'usage général et sont détaillées dans la présente
norme. Les sentences approuvées sont énumérées en 8.3 et doivent étre utilisées dans la mesure du
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possible. Quand une sentence déconseillée a été remplacée par une sentence approuvée, cela est
indigué en 8.3 par une note.

D'autres sentences, non recommandées pour de nouvelles conceptions, peuvent étre rencontrées
dans la pratique.

NOTE Les sentences de ce type sont énumérées dans la NMEA 0183. Des informations sur ces sentences peuvent étre
obtenues auprés de la NMEA (National Marine Electronics Association) (voir 7.3.6).

Une sentence approuvée contient, dans I'ordre présenté, les éléments suivants:

Description ASCII HEX

"$" ou “I’ 24 ou 21 — début de sentence

<address field> — identificateur de [I'émetteur e desde | formatage de
sentences

["," <datfa field>] — zéro champ de données ou

" <da:E field>]

""" <checksum field> — champ de somme de‘c

<CR><lF> 0D OA — fin de sentence

7.3.3 Sentences paramétriques
7.3.3.1 Description

tences définies
2es délimités et

Ces ser
dans la
définis, st la méthode préférentie

Les regl

¢ la sgntence @

e seules les don ps données de
form ilisé uvent pas étre

réutilisé
e seul
e seul

e Jles nu est identifié

et sq

e |es ghamps de dohnées non délimités et encapsules ne sont PAS AUTORISES.

7.3.3.2 Structure

Le paragraphe suivant propose une explication récapitulative de la structure d'une sentence
paramétrique approuvée:

$aaccc, c---c*hh<CR><LF>

Description ASCII HEX
"$" 24 Début de sentence: délimiteur de début.

Champ d'adresse aaccc: caractéres alphanumériques identifiant le type d’émetteur, et les données de
formatage de sentences. Les deux premiers caractéres identifient
I’émetteur. Les trois derniers sont le code mnémotechnique des données de
formatage de sentences identifiant le type de données et le format de la
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chaine des champs successifs. Les codes mnémotechniques sont utilisés
autant que possible pour faciliter la lecture par les utilisateurs.

Délimiteur de champ 2C: débute chaque champ excepté les champs
d'adresse et de somme de contrdle. S’il est suivi par un champ nul, c'est le
dernier élément qui reste pour indiquer qu'il n'y a aucune donnée dans un
champ.

c---C bloc de sentence de données: suit le champ d’adresse et constitue une

nin

série de champs de données contenant toutes les données a émettre. La
séquence de champs de données est fixe et identifiée par le troisiéme
caractere et les caractéres suivants du champ d’adresse (les données de
formatage de sentences). Les champs de données peuvent étre de
longueur variable et sont precedes par les deli

2A délimiteur de somme de contréle: suit le deri données de la
sentence. Il indique que les deux caracte dfiques suivants

hh Champ de somme de contrdle: bar OR exclusif
des huit bits de données (sans™bhits n\“ rét) de chaque
caractére dans la sentenc , mais exclus. La valeur
hexadécimale des quatre § atifs et les mains significatifs
du résultat est convextie aracteres ASCIl (0-9, A-F) pour
I’émission. Le S ificatif est émis en premier. Le champ
de somme

<CR><lF> 0D 0A Fin de sentence: déli

7.3.4 Sentences d’encapsulati

7.3.4.1 Descriptio

Ces serltences com 3 glimiteurx!». La fonction de cette structure de sehtence a usage
spécifigue consis i i de” transmettre des informations, lorsque le contenu des
donnéeg spécifique plus large bande passante d’informations pst nécessaire.

Cela es

Les regl tures de sentences d’encapsulation sont:

edem—qui trarnsfére les informations sans savoir comment lges informations

la sg

seule C
formfatage/ utilisée
Voir [822;

seuls les caractéres valides sont autorisés. Voir 8.1 (Tableaux 1 et 2);

de formatage de sentences approuvées sont autorisées. Les données de
par des sentences parameétriques classiques ne peuvent pas gtre réutilisées.

seuls les types de champs approuvés sont autorisés. Voir 8.2 (Tableau 5);

seul un codage a six bits peut étre utilisé pour créer des champs de données encapsulés. Voir 8.2
(Tableau 5);

les champs de données encapsulés peuvent se composer de tout nombre de paramétres, et leur
contenu n’est ni identifié ni décrit dans la présente norme;

la sentence doit étre définie par un champ de données encapsulé et par tout nombre de champs
de données paramétriques séparés par le délimiteur de champs de données ",". Le champ de
données encapsulé doit toujours étre I'avant dernier champ de données dans la sentence, sans

compter le champ de somme de contrble. Voir 7.2.3;
la sentence contient un champ «nombre total de sentences». Voir 7.3.4.1;

la sentence contient un champ «numéro de sentence». Voir 7.3.4.1,
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e la sentence contient un champ «bits de remplissage» qui suit immédiatement le champ de
données encapsulé. Le champ de bits de remplissage doit toujours étre le dernier champ de
données dans la sentence, sans compter le champ de somme de contréle. Voir 7.3.4.1.

NOTE Cette méthode d’émission d’informations doit étre utilisée seulement lorsque cela est absolument nécessaire, et
n'est prise en considération que lorsque I'une des conditions, ou les deux conditions sont vraies, ou quand il n'existe pas

d'alternati

Condition

ve.

1. Les parameétres de données sont inconnus des dispositifs qui doivent transmettre les

informations. Par

exemple, les sentences ABM et BBM répondent a cette condition, car le contenu n’est pas connu du systéme d’identification

automatiq

Condition
normes C

Par I'encapsulation d'une grande quantité d'informations, le nombre de caractére

champ
condltlon
et répond

7.3.4.2

Le par
d’encap

laaccc,q1,x2,x3,c--¢,x4*hh<CR><LF>

Descrip

champ d'adresse aacc¢s

x1

X2

x3

ue (AIS, Automatic Identification System).

peut étre réduit, résultant en des débits de transfert de données plus &
|soit remplie. Comme exemple, un AIS dispose d'une capacité de débi
a cette condition, entrainant les sentences VDM et VDO.

Structure

bgraphe suivant fournit une explication la structure

Sulation approuvée:

ion ASCII
21 eur'de début.
s identifiant le type d’émetteur, et

nces. Les deux premiers caractg
dernlers sont le code mnemotechnlque

champ relatif au nombre total de sentences: les informatio

étre atteint par les

les délimiteurs de
tue cette seconde
bsages par minute,

de sentence

es données de
res identifient
les données de
le format de la

5 seront utilisés
5.

é les champs

onnée dans un

ns encapsulées

nécessitent souvent plus d’'une sentence. Ce champ repré
total de sentences encapsulées nécessaires. |l peut étre d

nte le nombre
longueur fixe

ou variable, et il est défini dans les définitions de sentence en 8.3.

champ de numéro de sentence: les informations encapsulées nécessitent
souvent plus d’'une sentence. Ce champ identifie la sentence parmi le
nombre total de sentences. Il peut étre de longueur fixe ou variable, et il est
défini dans les définitions de sentence en 8.3.

champ d’identificateur de message séquentiel: ce champ distingue un
message encapsulé composé d’'une ou plusieurs sentences, d’'un autre
message encapsulé utilisant les mémes données de formatage de
sentences. Ce champ est incrémenté a chaque fois qu’'un message
encapsulé est généré avec les mémes données de formatage qu’un
message préecédemment encapsulé. La valeur est remise a zéro quand elle
est incrémentée au-dela de la valeur maximale définie. La valeur et la taille
maximales de ce champ sont déterminées par les définitions de sentence
applicables a I'Article 8.
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bloc de sentence de données: suit le champ d’identificateur de message

Etre un multiple

e sont ajoutés.
lissage n’a été
dernier champ
champ nul.

données de la
riques suivants

bar OR exclusif
ét) de chaque
clus. La valeur
significatifs du
ajuscule)) pour

ces émises.

puvées sous la
implique que le
ces de requéte

c--C
séquentiel et il est une série de champ de données composée d’'un ou de
plusieurs champs de données paramétriques et d’'un champ de données
encapsulé. La séquence de champs de données est fixe et identifiée par le
troisieme caractére et les caracteres suivants du champ d’adresse (les
"données de formatage de sentences"). Les champs de données individuels
peuvent étre de longueur variable et sont précédés par des délimiteurs «,».
Le champ de données encapsulé doit toujours étre I'avant-dernier champ
de données dans la sentence.

x4 champ de bits de remplissage: ce champ représente le nombre de bits de
remplissage ajoutés pour compléter le dernier caractére codé a six bits. Ce
champ est nécessaire et doit suivre immédiatement le champ de données
encapsulé. Pour encapsuler, le nombre de bits i
de six. Si ce n’est pas le cas, un a cinq bit
Ce champ doit étre remis a zéro lorsqu’
ajouté. Le champ de bits de remplissage
de données dans la sentence. Ce champ_n

e 2A délimiteur de somme de contréle
sentence. |l indique que les deux
montrent la valeur HEX de Iz

hh champ de somme de contrdle: la vale
des 8 bits d S bde départ ni bits d’arf
caractére dans\la séentence sifue\entre «!» et «*», mais ex
hexadécimale_des 4\bits \\les<{plus significatifs et les moins
résultat est converti ctéres ASCII (0-9, A-F (m
I’émission. significatif est émis en premier. Le champ
de somme d¢

<CR><lF> 0D 0A

7.3.5

7.3.5.1

Les sen

forme d

réceptelir dod

doivent j

La sentg¢nce

Degcription ASE HEX

"$" 24 déhut de sentence

<aa> identificateur de I'émetteur de la requéte

<aa> identificateur de I’émetteur pour le dispositif a partir duquel les données
sont demandées

"Q" caractére de requéte, identifie I’'adresse de la requéte

" délimiteur de champ de données

<ccc> données de formatage de sentences approuvées pour les données

nen

<checksum field>

<CR><LF>0D 0A

demandées

champ de somme de contrdle

fin de sentence
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7.3.5.2 Réponse a la sentence de requéte

La réponse a une sentence de requéte est la sentence approuvée qui a été demandée. L'utilisation de
sentences de requéte nécessite une coopération entre les dispositifs qui sont interconnectés. Une
réponse a une sentence de requéte n’est pas obligatoire et il n’existe pas de délai spécifié entre la

réception d’'une requéte et la réponse.

7.3.6 Sentences propriétaires

Il s'agit de sentences non incluses dans la présente norme; elles constituent un moyen pour les
fabricants d’utiliser les définitions de structure de sentence de la présente norme pour transférer des
données qui ne font pas partie du domaine d’application des sentences approuvées. Elles seront
généralpmpnt utilisées pour l'une des raisons suivantes:

écifiques a un

a) les Honnées sont destinées a un autre dispositif du méme fa
our l'utilisateur

disppsitif, et elles ne sont pas d'une forme ou d'un type prése

géngral;

b) les données sont utilisées a des fins d’essai préalables a I'adopti Tprouvées;
S i

c) les données ne sont pas d’'un type et ne présentent pa ant la création
d’'ung sentence approuvée.

NOTE La liste de référence des codes mnémotechniques du fabric tions équivalentes

B
»

2 Le Secrétariat de la NMEA tient la liste de référence principale qui comprend des codes déposés et officiellement
adoptés par la NMEA.

L’adresse pour I’enregistrement des codes du fabricant est :

Comité Technique des Normes NMEA 0183 Téléphone: +1 410 975 9450

7 Riggs Ave e-mail: info@nmea.org

Servana Pk, Maryland 21146, USA site internet http://www.nmea.org
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Une sentence propriétaire contient, dans l'ordre indiqué, les éléments suivants:

Description ASCII HEX

"$" 24 début de sentence

"P" 50 identificateur de sentence propriétaire

<aaa> code mnémotechnique du fabricant (le secrétariat NMEA tient la

liste de référence principale qui comprend les codes déposés et
officiellement adoptés par la NMEA)

[<valid characters,”» and ”,” >] données du fabricant

"*"<checksum field> champ de somme de contrdle

<CR%<LF> 0D OA fin de sentence
Les sentences propriétaires doivent inclure des sommes de contrf)I | aux exigences
limitant i ivent contenir
uniquen ou en tant que
données ps de données
propriétai e de sentences
doit étre
7.3.7
Les sentences de commande sont les Sentencés\qui £ ibilité ifi L de changer la
configunation ou i de commande
existante - attribution de
canal AIS” e de requéte, il
est néce port d'états des

paraméfires actuels.

fournissent des
ient donc de ne
pour déterminer
ilité de mauvaise

Certaine
données de formatag
pas les |nterprét
le statut des par

interpréfation si un d C, et fournit la
sentenc

La sent ent faire I'objet
d'une rd sentence ACA
produit e un statut des
parameéfres ste une grande
probabiljité X fins distinctes

en mém

Pour éviter toute possibilité de mauvaise interprétation et pour satisfaire aux| exigences de
I'enregistreur de données de voyage nécessaire a transporter par bateaux selon la Convention
SOLAS, un moyen clair et sans aucune ambiguité doit étre fourni pour identifier si une sentence de
commande doit étre interprétée comme une commande ou si elle contient seulement des informations
d'état et n'est pas une commande.

Toute sentence qui contient un ou plusieurs champs de commande doit étre identifié¢e comme une
«sentence de commande». Les sentences de commande doivent contenir le champ «indicateur d'état
de sentence».

Données de Description

formatage de

champ

a Indicateur d'état de sentence. Ce champ est un champ nécessaire pour toute

sentence désignée comme une sentence de commande. Ce champ permet de
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distinguer le contenu d’une sentence de commande comme étant des
commandes destinées a changer des paramétres et le contenu d’'une sentence
de commande comme étant des informations d'état uniquement.

Ce champ ne doit pas étre nul.

Ce champ doit contenir un «R» quand la sentence est un rapport d'états des
parameétres actuels. Cela peut se produire lorsque la sentence est fournie en
réponse a une requéte ou lorsqu’elle est générée de maniere autonome.

Ce champ doit contenir un «C» lorsque la sentence est une commande de
configuration pour changer des paramétres. Une sentence ne contenant pas de

7.3.8 Sentences valides

Les sentences approu

sentences valides. Les sentences sous

émises pur le bus.

7.3.9 Messages multi<sente

Des mejssages multi-se

de caragtére disponibl
dans un mess
champs|clés prenant e

sans exception. Ce

peuvent| é
pour mg

«C» dans ce champ n’est pas une commande. Si de commande
deS|gnee ne peut pas faire 'objet d une requete i gnoncé dans la

Lorsque les champs de données sont N J ! de commande
¢ ment dans leur
configuration. Lorsqu'un champ de donng i i pst NULL dans
une sentence de rapport d'états i = R), ce champ
de données n'est pas configuré

sont les seules
oivent pas étre

vées, les sente

passe l'espace
$ les sentences
sentence. Les
urs étre inclus,
sont: le nombre total de sentences, le numdro de sentence
essage quenlel Seules des définitions de sentence contengnt ces champs
es messages. Les sentences TUT et VDM sont de|bons exemples
gnce est définie pour offrir ces capacités.

Il convid epteun soit conscient qu’'un message multi-sentences peut étre interrompu par un
messag fiorité comme une sentence d’alarme et ainsi, il convient que le message
original ant que message incomplet et attende une réémission. Le récepfeur doit vérifier
que les i cés sont contigués

Si une erreur se produit dans une sentence d’'un message multi-sentences, le récepteur doit rejeter le

message entier et étre

7.3.10 Temps d’émi

prét a recevoir le message de nouveau a la prochaine émission.

ssion de sentence

La fréquence d’émission de sentences, lorsqu’elle est spécifiée, doit étre conforme aux définitions de
sentences approuvées (voir 8.3). Lorsqu’elle n’est pas spécifiée, le débit doit étre cohérent avec le

cycle de mesure ou de

Il est souhaitable que

calcul de base mais généralement moins d’'une sentence par seconde.

les sentences soient émises avec un espacement inter-caractére minimal, de

préférence en rafale quasi-continue, mais le temps pour terminer I’émission d’'une sentence ne doit en
aucun cas étre supérieur a 1 s.
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7.3.

1

Ajouts aux sentences approuvées

Afin de permettre des améliorations ou des ajouts, des révisions ultérieures de la présente norme
peuvent modifier les sentences existantes en ajoutant de nouveaux champs de données aprés le
dernier champ de données, mais avant le caractére délimiteur de somme de contréle «*» et le champ
de somme de contrble. Les récepteurs doivent déterminer la fin de la sentence en identifiant
«<CR><LF>«et «*» plutdét qu’en comptant les délimiteurs de champ. La valeur de somme de contrble
doit étre calculée sur tous les caractéres regus entre «$» ou «!» et «*» mais non compris, que le
récepteur reconnaisse tous les champs ou pas.

7.4

D

étection et gestion d'erreurs

Les dispositifs de réception doivent détecter les erreurs lors d'une émission.de données, y compris:

a)
b)
c)

d)

Les disq
de la CH

7.5

L'usage
réviséeq
il est so

En

remplac
actuelle
mesure
période

I'erreur de somme de contrdle (voir 7.2.4);

les d

une
Spéd

une

G

gén

aractéres non valides (voir 7.1.3);

ifié dans les définitions de sentence;
expiration du délai de transfert de sentence (voir 7.3

Les fabricants sont tenus d’utilig

phase progressive pour les nouvelles sentencges.

longueur incorrecte du champ d’adresse (voir 7.2.2), € 3s chanips de“dpnnées comme

ectes, conformes a la version

s nouvelles ou
circonstances,

comporte une référence a ung sentence de

er la sentence

les, conceptions nouvelles ou révisées. |l est souhaitable, dans la

nnes pour une
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8 Contenu des données

8.1 Définitions des caractéres

Les Tableaux 1, 2 et 3 indiquent les définitions des caractéres.

Tableau 1 — Caractéres réservés

61162-1 © CEI:2010

ASCII HEX DEC Description
<CR> oD 13 Retour chariot
<LF> 0A 10 ?autdehgne;—dehmneur
U7IIII U'\DUIII.UIILJ
/Dk“nﬂteur déhut de
$ 24 36 Sent@\\d\
. oA 42 slimit rwg)mp de
\se e de.co le
, 2c 44\ \R&imiteur dé chgmp
' 21 Délimiteur de déhut de
’ ntence d’encagsulation
\ 5C / 92 “Délimiteur de blof TAG
\\//> Délimiteur de codg pour la
N 5E 9<t> représentation HEX des
caractéres de 'S 8859-1
(ASCII)
- 7E 126 Réservés pour utilisation
future
~~
<del> (\ /?‘F\\\ \\) x 127 Réservés pour utjlisation
N\

future

23
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Tableau 2 — Caractéres valides

ASCII HEX DEC Ascll HEX DEC AsCII HEX DEC
Espace 20 32 @ 40 64 60 96
Réserveé 21 33 A 41 65 61 97
" 22 34 B 42 66 b 62 08
# 23 35 c 43 67 c 63 99
Réserveé 24 36 D 44 68 d 64 100
% 25 37 E 45 69 e 65 101
& 26 38 F 46 70 f 66 102
' 27 39 G 47 71 o (| ez 103
( 28 40 H 48 72 )Q< h 68 104
) 29 41 I 49 73 i 65, 105
Réservé 2A 42 J 4A 74 % oA 106
+ 2B 43 K 4B 75 DN 4 107
Réservé 2C 44 L 4c 76~ [\ 6C 108
- 2D 45 M 4D 77 m\ 6D 109

2E 46 N 4E (78 S 6E 110
/ 2F 47 o AR N7 BN o 6F 111
0 30 48 P 0 \BQ ) b 70 112
1 31 49 Q /l \sq\ 81 q 71 113
2 32 50 R | |82 2 r 72 114
3 33 51\ S 5% 83 s 73 115
4 34 w2 N T 54 ) 84 { 74 116
5 35 [ 53 N 55 85 u 75 117
6 36 ) B4 [¢ v . 56 86 v 76 118
7 37} av W | st 87 w 77 119
8 38 | \.56 X ) 58 88 X 78 120
9 a9\ |\ ory ~ 59 89 y 79 121

TN E: 5A 90 z 7A 122
: \3{3 % 59\ [ 58 91 { 7B 123
< 3 N\ e’ Réserveé 5C 92 | 7C 124
= 3D 61 ] 5D 93 } 7D 125
> 3E 62 Réservé 5E 94 Réservé 7E 126
? 3F 63 5F 95 Réservé 7F 127
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Tableau 3 — Symbole de caractére

Symbole Définition

A Symbole d'état; Oui; Données valides; indicateur d'avertissement vide; Auto; Ampére, ASCII
a Caractere de 'alphabet variantde AaZoudeaaz

B Bar (pression, 1 000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))), Bas

C Celsius (Degrés); Cap en haut

c Caractere valide; Calcul

d Identification de destination

D Degrés (d'arc)

E Erreur; Est; Moteur

F Brasses (1 brasse équivaut a 1,828 766 m) < h O
f Pieds (1 pied équivaut a 0,304 79 m) <

G Orthodromie; Vert /\ \

g Bon \\ \

H Cap au compas; Téte haute; Hertz; Humidité \ \ \ >

h Heures; Nombre HEX / \

| Pouces (1 pouce équivaut a 0,0254 m) K j / p

J Opération d’entrée achevée A > / ( \ N >

K Kilométres; km/h; kg/m3 \ )

k Kilogrammes /k \

L Gauche; Local; Cible perdue K (\ >

| Latitude; Litres; I/s /\ S \>

M Métres; m/s; Maﬁ{let}\k Mnuel Me\tr\\sQJblque%

m Minutes; messaée \\

N Milles mé'erN uds; Nord; Noid.en haut; Kewtons

n Numer|que resse >

P Violet; Pr@fﬁg\a\e (\\I&n\nt S |I>U|t "$" ou “1”); Capteur de position; Pour cent; Pascal (pregsion)
Q Dem er, CIb\? e\h\cou\rs\d acquisition

R Droit; Loxwie, RoWelative; Référence; Suivi de radar; tours/min (TPM)

S SMe&a{estre\\ﬁ 609,31 m); Milles terrestres/h; Parties de salinité d’arbre/mille; Mode pimulateur
s SW&; NBQMsix bits, Identification par la source

T Différenmes; Vrai; Route; Cible suivi

t Essai

U Point estimé

u Signe, si moins "-" (HEX 2D)

\% Données non valides; Non; Réglage de I'indicateur d’avertissement; Manuel; Volt

W Ouest; Eau; Début du virage

X Variable de caractére numérique

y Longitude

z Temps
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8.2 Définitions de champ

Les définitions de champ sont indiquées dans les Tableaux 4 et 5.

Tableau 4 — Mnémonique d’identificateurs d’émetteurs

Dispositif d'émetteur

Identificateur

Contréleur de cap/route (pilote automatique) général AG
magnétique AP
Systéme d’identification automatique Al
Systéme de fond de cale Bl
Systéme d’alarme pour la surveillance de I'activité de navigation sur le pont BN
Communications: appel sélectif numérique (ASN) CD
récepteur de données CR
satettite CS
radio-téléphone (MF/HF) ( CT
radio-téléphone (VHF) N~ [
récepteur d'exploration \ N CX
Radiogon|ométre INDF
Station rejais bidirectionnelle DU
Systéme {le carte électronique (ECS) & N EC
Systéme fle visualisation des cartes électroniques et d'information (ECDIS). RN El
Position d'urgence indiquant une radiobalise (EPIRB) X EP
Systéme fle surveillance du compartiment moteur x X ) ER
Systéme de surveillance/contrdleur de porte d'incendie FD
Systéme f’extinction d'incendie / \ FE
Systéme {le détection d'incendie U/ FR
Systéme {'arrosage en cas d’incendie ( VOTAS FS
Systéme {le positionnement Galileo N ) AU GA
Systéme {le positionnement mondial (GPS) \ N ) GP
Systéme ge positionnement GLONASS GL
Systéme fnondial de navigation par satellite (GNSS) GN
Capteurs de cap: compas, magnétiqlie HC
gyroscopique, cherchant le hord HE
fluxy'magnétigue~_ X HF
gyrescopiglie, chershant-autre’que le’nord HN
Systéme {le surveillance/contrdleurde porte coque ) HD
Surveillarce de contrainte de cegue HS
Instrumentation intégrée Il
Navigatioh intégrée D N IN
LORAN: HORAN-C LC
Contrdleuf de la lumiére de navigationl N A NL
Code propriétaire N P
Radar et/¢u pointage‘radar RA
Machines|a propufsion 'y compfisytélécommande RC
Détecteur] proféndeur SD
Appareil de gouvarne/moteur a\gouverfier SG
Systéme He positionnerment électronique, autre/général SN
Détecteur], balayages. ) SS
Indicateuf] de tatx:de fotation Tl
Controleuf de microprocesseurs uP
(0<=#<=9) Identificateurdé I'émetteur configuré par I'utilisateur® U#
Capteurs de\vitesse: Doppler, autre/général VD
loch, eau, magnéfique VM
loch, eau, mécanique VW
Enregistrement des données de navigation VR
Systéme de surveillance/contrdleur de porte étanche WD
Systéme de détection du niveau d’eau WL
Transducteur YX
Chronométreur, heure/date: horloge atomique ZA
chronométre ZC
quartz ZQ
mise a jour radio zZV
Instrument météo WI

a

L'identificateur de I'émetteur configuré par I'utilisateur (U#) ne transmet pas la nature du dispositif qui émet la

sentence, et il convient de ne pas le “fixer” dans une unité de fabrication. Cela est prévu pour des applications a
usage particulier. L'identificateur de I'émetteur U# indique que l'identificateur de I'émetteur des dispositifs a été

changé par une commande externe.
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Tableau 5 — Résumé des types de champ

Type de champ Symbole Définition

Champs au format spécial

Statut A Champ a caractére unique:
A = Oui, données valides, indicateur d’avertissement vierge
V = Non, données invalides, indicateur d’avertissement
paramétré

Latitude 1l Champ de longueur fixe/variable:
degrés/minutes et décimal — deux chiffres fixes de degrés,
deux chiffres fixes de minutes et un_nombre variable de
chiffres pour une fraction décimale de minutes. Lejs zéros a
gauche sont toujours inclus pour b minutes
pour maintenir une longueur fixXe. B fraction
décimale associée sont fac on totale
n’est pas nécessaire.

Longitude YYYYY.yy Champ de longueur fix
degrés/minutes et e degrés,
deux chiffres fix riable de
chiffres pour inutes. Lels zéros a
gauche so j i les“degrés et leg minutes
pour mai B fraction
décimal ié iWes si la résolutjon totale
n’est @&1’ i 9’\

Temps hhmmss.ss 0 long eur\ﬁ.)«L,/ fable:

/mintites/sesand et décimal — deux chiffres fixes

chiffres fixes de minutes, deux chiffres fixes
s et .un nombre variable de chiffres [pour une
i de secondes. Les zéros a gayche sont
urs inclus” pour les heures, les minutes et les [secondes
maintehir une longueur fixe. La virgule et Ip fraction
associée sont facultatives si la résolutjon totale
nécessaire.

Champ défini Q

BN
N

\S}rtains champs sont spécifiés de maniere a contenir des
onstantes prédéfinies, la plupart du temps des garactéres
alphabétiques. Un champ de ce type est indiqu¢ dans la
présente norme par la présence d’un ou plusieurs garactéeres
valides.

Sont exclus de la liste de caractéres autorisés les daractéres
suivants qui sont utilisés pour indiquer des types fle champ
dans la présente norme: "A", "a", "c", "hh", "hhinmss.ss",

u””.”n’ "X", "yyyyy-yy"'

Champs aw}&né w

Numéros variable\) X.X Entier de longueur variable ou champ numériqu¢ flottant.
Zéros a gauche et a droite facultatifs. La virgule et |a fraction
décimale associée sont facultatifs si la résolution tqtale n’est
Pas mécessaire UAUIII}J:U. F3H="3+=0F34+=73). L’usage
spécifique de ces données de formatage et les restrictions
(par exemple entier, intervalle) est déterminé dans la
définition de sentence.

Champ HEX fixe hh- Numéros HEX de longueur fixe uniquement, MSB a gauche.

Champ HEX variable h--h Numéros HEX seulement de longueur variable, MSB a
gauche.

Champ fixe a six bits Ss Caractéeres codés a six bits de longueur fixe uniquement. Voir
Annexe C pour les conversions des champs.

Champ variable a six bits S--S Caractéeres codés a six bits seulement de longueur variable.
Voir Annexe C pour les conversions des champs.

Champs d'informations

Texte variable c--Cc Champ de caractéres valides de longueur variable.

Champ alphabétique fixe aa- Champ de longueur fixe de caractéres alphabétiques

majuscules ou minuscules.
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Type de champ Symbole Définition
Champ de nombre fixe XX- Champ de longueur fixe de caractéres numériques.
Champ de texte fixe cc- Champ de longueur fixe de caractéres valides.

NOTE 1 |l convient d'utiliser les espaces uniquement dans les champs de texte variables.

NOTE 2 Un signe négatif "-" (HEX 2D) est le premier caractére dans un champ si la valeur est négative. Lorsqu'il
est utilisé, il augmente la taille spécifique des champs de longueur fixe de "un". Le signe est omis si la valeur est
positive.

NOTE 3 Des unités de champs de mesure sont des caractéres appropriés du tableau de symboles (Tableau 3) a
moins qu’une unité de mesure spécifique soit indiquée.

NOTE 4 Les définitions de champ de longueur fixe montrent le nombre réel de caractéres. Par exemple, un champ
défini podr avoir une Tongueur fixe de 5 caracteres HEX est représenté comme hhhhh entre des_délimitpurs dans
une définition de sentence.

8.3 Sentences approuvées
8.3.1 Format général

Format général d’'informations de sentence imprimée:

{code mmnémotechnique} — {nom}

{paragraphe de définition}

$--{sentence}

|

8.3.2 AAM - Alarme

d
ur de 'émetteur

Statut d|arrivée @ : ée, ou passant la perpendiculaire de la ligne de route) au
point del chemine

$--AAM, A, A,

<

V—Rayon du cercle d’arrivée

—Statut: A = perpendiculaire passée au point de cheminement; V = hon passée

——Statut: A = cercle d’arrivée entré; V = non entré
8.3.3 ABK - Acquittement de diffusion binaire et adressé a I’'AlS

La sentence ABK est générée lorsqu’une transaction, initiée par la réception d’'une sentence ABM,
AIR, ou BBM, est achevée ou terminée. Cette sentence fournit des informations sur le succés ou
I’échec d’une diffusion ABM demandée, soit du message 6 soit du message 12 de I'UIT-R M.1371. Le
processus ABK utilise les informations recues dans les messages 7 et 13 de I'UIT-R M.1371. A la
réception d’'un message 7 ou d’'un message 13 VHF Data-link, ou en cas d’échec des messages 6 ou
12, l'unité AIS livre la sentence ABK a I'application externe. Cette sentence est également utilisée pour
rapporter a I'application externe la gestion de l'unité AIS des sentences AIR (message 15 ITU-R
M.1371) et BBM (messages 8, 14, 19 et 21 ITU-R M.1371). L’application externe initie une
interrogation a l'aide de la sentence AIR, ou une diffusion a l'aide de la sentence BBM. L’'unité AIS
génére une sentence ABK pour rapporter le résultat du processus de diffusion ABM, AIR ou BBM.
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La sentence ABK est aussi utilisée comme une entrée et une sortie pour indiquer qu'un message 12
recu a été lu et acquitté sur une unité d'affichage.

$--ABK,XXXXXXXXX,X,X.X,X,X*hh<CR><LF>

Type d'acquittement (voir Note 5)

Numéro de séquence de message (voir Note 4)

Identificateur de message ITU-R M.1371 (voir Note 3)

Canal de réception AIS (voir Note 2)

MMSI de I'unité AIS adressée (voir Note
NOTE 1 ressés (Messages
15 et 16 MSI rapporté ici. Il
s’agit d’uf]
NOTE 2 ype 7 ou 13 a été
recu. Un
NOTE 3 ABK adresse. Voir
égalemen|
NOTE 4 1ISI de Il'unité AIS
adressée| on d’une sentence
ABK pern . L’identificateur du message détenqmine la source du
numéro d B!
ID d
identificateur de message séquentiel a partir de la sentence BBM
gateur de message séquentiel a partir de la sentence ABM
Message 13 de 'unité AIS adressée, numéro de séquence
identificateur de message séquentiel a partir de la sentence BBM
aucune source, il convient que le numéro de séquence du messagp soit nul
NOTE 5 [Les acquittements fournis sont:
0 = MespageA6 ou 12) regcu avec succes par l'unité AlS adressée,

1= Message (6 ou 12) diffusé, mais aucun acquittement envoyé par l'unité AIS adressée,

2= Message n’ayant pas pu étre diffusé (c’est-a-dire que la quantité de données encapsulées dépasse cinqg
emplacements),

3 = diffusion demandée du Message (8, 14 ou 15) effectuée avec succes,

4 = réception tardive d'un acquittement de Message 7 ou 13 ayant été adressé a cette unité AIS (navire porteur) et
référencé comme une transaction valide,

5 = message lu et acquitté sur une unité d'affichage.
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8.3.4 ABM — Message de sécurité binaire adressé a I'AIS

Cette sentence prend en charge les Messages 6 et 12 ITU-R M.1371 et fournit a une application
externe un moyen d’échanger des données par I'intermédiaire d’'un transpondeur AlS. Les données
sont définies pas I'application seulement, non par l'unité AlS. Ce message offre une grande flexibilité
pour la mise en ceuvre des fonctions du systéme qui utilisent le transpondeur comme un dispositif de
communications. Aprés avoir regu cette sentence par l'intermédiaire de l'interface de la CEl 61162-2,
le transpondeur lance une diffusion VDL de Message 6 ou 12. L’unité AIS assure jusqu’a quatre
diffusions du message. Le numéro réel dépendra de la réception d’'un acquittement de la part de
'unité AIS «de destination» adressée. Le succés ou I'’échec de la réception de cette émission par
'unité AIS adressée est confirmé par l'utilisation de données de formatage de sentence ABK
«Acquittement du message de sécurité binaire adressé», et par les processus prenant en charge la
génération d’'une sentence ABK.

1--ABM, X, X, X, XXXXXXXXX, X, XX, s—s, x*hh<CR><LF>

LNombre de bits de
(voir Note 6)

ge radio

B71

tences nécessaire pour transférer
a 9 (voir Note 1)

NOTE 1 is pour transférer les données du message binaire a 'unifé AlIS. Le premier
champ spécifi t ilisées pour un message, valeur minimale 1. Le deuxiéme champ identifie

I'ordre d¢g aleur minimale 1. Toutes les sentences contiennent le [méme nombre de
champs. i edent peyvent utiliser des champs nuls pour les champs qui n’ont pas changé, tels que
les chamy :

NOTE 2 i i équentiel répond a deux objectifs. Il satisfait aux exigences énongées en 7.2.5, et il
fait office|e e sequen e utilisé par I'l'TU-R M.1371 dans les types de message 6 et 12. La plage de ce champ est
limitée p4 . La valeur de l'identificateur de message séquentiel peut étre réutilisée aprés que I'unité
AIS a fou » pour ce numéro.

NOTE 3 |Le MMSI de ité AIS qui est la destination du message.

NOTE 4 lYe—eanal—AtS—eaui—doit—etre—utilisé—pour—ta—diffusion—0——peas—de—préférenee—pour—e—eanal de diffusion,
1 = diffusion sur le canal AIS A, 2 = diffusion sur le canal AIS B, 3 = diffusion du message sur les canaux AlS, A et B.

NOTE 5 1l s’agit du contenu du parameétre "données binaires" pour les Messages 6 de I'UIT-R M.1371, ou du parametre
"texte relatif a la sécurité" pour le Message 12. Jusqu’a 936 bits de données binaires (156 caractéres codés a six bits) a
I'aide de sentences multi-lignes. La premiére sentence peut contenir jusqu'a 48 codes a six bits valides (288 bits). Les
sentences suivantes peuvent contenir jusqu’a 60 codes a six bits valides (360 bits), si les champs 4, 5, et 6 sont inchangés
par rapport a la premiére sentence et définis comme nuls. Il convient que le nombre réel de caractéres valides soit tel que le
nombre total de caractéres dans une sentence ne dépasse pas la limite de «82 caracteres».

NOTE 6 Ce champ ne peut pas étre un champ nul. Voir “x4 “en 7.3.4.

8.3.5 ACA — Message d’attribution des canaux AIS

Un dispositif AIS peut recevoir des informations de gestion de canal régional de quatre maniéres: ITU-
R M.1371 Message 22, télécommande DSC regue sur canal 70, entrée manuelle par un opérateur, et
sentence ACA. L'unité AIS peut stocker des informations de gestion de canal en vue d'un usage
ultérieur. Les informations de gestion de canal sont appliquées sur la base de I'emplacement réel du
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dispositif AIS. Une unité AIS «utilise» des informations de gestion de canal quand les informations
sont utilisées pour gérer le fonctionnement du récepteur et/ou de I'émetteur VHF au sein de l'unité

AlS.

Cette sentence est utilisée a la fois pour entrer et pour obtenir des informations relatives a la gestion
du canal. Lorsqu’elle est envoyée a une unité AIS, la sentence ACA fournit des informations régionales
que l'unité stocke et utilise pour gérer la radio VHF interne. Lorsqu’elle est envoyée a partir d’'une unité
AlIS, la sentence ACA fournit les informations de canal actuelles retenues par l'unité AIS. Les
informations contenues dans cette sentence sont identiques aux informations contenues dans un
Message 22 ITU-R M.1371. Les informations contenues dans cette sentence sont directement liées a
la phase d’initialisation, au fonctionnement en canal double et aux fonctions de gestion de canal de
'unité AIS comme cela est décrit dans I'ITU-R M.1371.

$--ACA, x,|IILI, a, yyyyy.yy, a, llILI, a, yyyyy.yy, a, X, XXXX, X, XXXX, X, X, xfé X, hhmmsslss*hh<CR><LF>

/\
mps ¢en utilisation»
chang r]:ent (voir Note 9)
\ |_Indicatedir en cours

e d’utilisat|on (voir Note 8)

ource d’infformation

N
(voir Note 1)

4 /( C | Commande dg niveau de

j puissance

\ (voir Note 6)

AN L Commande de mode Tx/Rx
(voir Note 5)

|_Bande passante d{i canal B

)\/ (voir Note 4)

—Canal B (voir Note 3)

A

%,

—Bande passante du canal A (voir Note 4)

O
2
N o A

—Canal A (voir Note 3)

—Taille de zone de transition (voir Note 2)

R

Longitude d’angle région sud-ouest — E/O

(e

1 PRy o | ol 1 4 + pu | 4 ANLO
LalituutT U alttyic 1TTyliull oUU=uUuUTOl = IN7TO

Longitude d’angle région nord-est — E/O

Latitude d’angle région nord-est — N/S (voir Note 2)

~Numéro de séquence, 0 a 9 (voir Note 1)

NOTE 1 |l est utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences ACA et ACS. Il convient que la sentence ACS,
lorsqu’elle est fournie par I'unité AIS, suive immédiatement la sentence ACA liée, contenant le méme numéro de séquence.
Il convient que I'unité AIS générant les sentences ACA et ACS incrémente le numéro de séquence chaque fois qu’une paire
ACA/ACS est créée. Aprés que le 9 a été utilisé, il convient que le processus reparte a nouveau de 0. Les informations
contenues dans la sentence ACS ne sont pas liées aux informations dans la sentence ACA si les numéros de séquence sont
différents. Lorsqu’une unité AIS est demandée pour une sentence ACA, il convient que l'unité AIS réponde a la paire de


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

61162-1 © CEI:2010 - 183 -

sentences ACA/ACS. Quand un dispositif externe envoie une sentence ACA a I'unité AIS, le numéro de séquence peut étre

nul si aucune sentence ACS n’est en cours d’envoi.

NOTE 2 La résolution des champs de longitude et de latitude est de 1/10 minute. La plage de la taille de la zone de

transition est de 1 a 8 milles marins.

NOTE 3 Numéro de canal VHF, voir ITU-R M.1084, Annexe 4

NOTE 4 Valeur de 0, la bande passante est spécifiée par le numéro de canal, voir ITU-R M.1084, Annexe 4. Valeur de 1, la

bande passante est 12,5 kHz.

NOTE 5 Valeur de 0, émission sur les canaux A et B, réception sur les canaux A et B
Valeur de 1, émission sur le canal A, réception sur les canaux A et B

Valeur de 2, émission sur le canal B, réception sur les canaux A et B

Valeur de 3, pas d’émission, réception sur les canaux A et B

Valeur defd—pas-d-emissten—recephorsurtecanal

Valeur de|5, pas d’émission, réception sur le canal B.

NOTE 6 | Valeur de 0, puissance élevée

Valeur de 1, basse puissance

NOTE 7 |ldentificateurs de source:
A = Message 22 de I'UIT-R M.1371: Message adressé de gestion de cana
B = Messfge 22 de I'UIT-R M.1371: message de diffusion de la zone gé aphi stion de canal,
C = Sentgnce d’attribution de canal AIS de la CEIl 61162-1,
D = Télécommande 70 du canal DSC,

M = entrép manuelle par un opérateur.
Il convien

NOTE 8 rs d’utilisation" par
une unité S ne sont pas «en
cours d’utili que ce champ soit
nul quand ) e vateur «1» envoyee a une statlon de bgse indique que les
parametrg i i rs d’utilisation».

NOTE 9 [Temps TUC que |e ham
champ soft nul quand |

8.3.6 |ACK-A

Alarme fle dispo
d’alarme rappo

5--A

8.3.7 ACS—- Source d’information de gestion de canal AIS

8. |Il convient que ce

d’une situation

N7

Cette sentence est utilisée conjointement avec la sentence ACA. Cette sentence ident

ifie 'auteur des

informations contenues dans la sentence ACA et la date et I’'heure auxquelles I'unité AIS a regu cette

information.
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X, XXXXXXXXX, hhmmss.ss, xx, xX, xxxx*hh<CR><LF>

|—Année

Mois, 01 a 12

Jour, 01 & 31

canal
MMSI de I'auteur
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——TUC

TUC de réception des informations de gestion de

Numéro de séquence, 0 a9 (voir Note)

est utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences ACA et A

lorsqu’ell¢ est fournie par l'unité AIS, suive immédiatement la sentence ACA liée,

Il convienf que I'unité AIS générant les sentences ACA et ACS incrémente le numé

ACA/ACS| est créée. Aprés que le 9 a été utilisé, il convient que le processus repa

contenueg$ dans la sentence ACS ne sont pas liées aux informations de fa

différents| Quand un dispositif externe envoie une sentence ACA a |

aucune sg¢ntence ACS n’est en cours d’envoi.

8.3.8 AIR - Requéte d’interrogation AIS

Cette sentence prend en charge les Messa 371. Elle fournit a

externe [le moyen de lancer des requétes_pou essages ITU-R M.13
depuis une station de base ou mobile tence unique peut étn
demand et un message depuis une

AIS, ou s types de message pouvant
sont lim ant étre demandés est disponible dan
du Mes feS inappropriées peuvent étre ign
Messag

L'applic application externe est responsable de

succes . Aprés avoir recu cette sentence, 'unité AIS lan
radio (s 10 ou 15 — Interrogation. Le succés ou I’éche
de l'inte r 'application a I'aide de la réception combinée de |3
et des s

pas me|

distante(s

répondr

si le typ
convien

gueTes champs de la station 2 soient nuls.

#a sentence ACS,
éro de séquence.
e fois qu’'une paire
. Les informations
de séquence sont
e peut étre nul si

une application
71 spécifiques,
e utilisée pour
deuxiéme unité
étre demandés
s la description
orées. Avec le

I’évaluation du
e une diffusion
t de la diffusion

sentence ABK
nité AlIS ne doit
té (les unités)
mentaires pour

Dans ce cas, il
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Message ID2.1, emplacement de réponse
de la station-2 (voir Note 6)
Message ID1.2, emplacement de réponse
de la station-1 (voir Note 6)
Message ID1.1, emplacement de réponse
de la station-1 (voir Note 6)
Canal d'interrogation (voir Note 5) —
$--AIR, XXXXXXXXX,X.X,X,X.X, X, XXXXXXXXX,X.X,X,a,X.X,X.X,X.X*hh<CR><LF>

Sous-section de message (voir Note 3)
Message Numéro requis depuis la station-2
(voir Note 2)
MMStde ta station-2 interrogée (voir
Sous-section de message (voir Note 3)

Numéro du deuxiéme message demandé depui station-{1 (voir Note 2)
Sous-section de message (voir Note 3)
Numéro du premier message demandé depui stati if|Note 2)

NOTE 1 [ldentifie la premiére unité AIS distante étant interrogée. étre utilisée pour

demandel les numéros de deux messages depuis la premiére unité Al
NOTE 2 |Les exemples suivants sont des exemples de messdges pouvan unité AIS mobile
distante. Yoir la description du Message 15 et du Message 10 de ASF sages réels.

Message 3, Rapport de position,

Message 5, Données relatives a les informations

upplémentaires dans la Note 3,
Message 9,

Message 18,
Message 19,
Message 21,
Mlessage 24,

Message 1

Des exem

tures de données
t que ce champ de
soit réalisée. Si la

NOTE 3

alternativ
sous-sect]
structure

NOTE 4
deuxiéme|unité, AlS. Le

deuxieme unité AIS distante étant interrogée. Un seul message peut étre demandé depuis la
Sl de la deuxiéme unité AIS peut étre le méme MMSI que celui de la premiére pnité AlS.

NOTE5 A =Canal A
B = Canal B
Nul = aucun canal spécifique n'est assigné. Il convient que les stations mobiles AIS ignorent ce champ de
données.
NOTE 6 Numéro de l'emplacement de début de réponse d'interrogation, 0 a 2 249. Nul si I'emplacement de réponse
d'interrogation n'est pas affecté.

Il convient que les stations mobiles AIS ignorent ce champ de données.
8.3.9 AKD - Acquittement de situation d’alarme détaillée

Cette sentence présente I'acquittement d’une situation d’alarme détaillée rapportée par ALA.

NOTE 1 Etant donné que la CEl 61162-1 ne garantit pas un transport fiable, il convient que le concepteur soit tres attentif
quant a l'utilisation de cette sentence. Des problémes peuvent survenir soit quand le message d’alarme initial a été perdu
soit quand le message d’acquittement a été perdu. Une solution possible consiste a réémettre le message d’alarme jusqu’a
réception de I'acquittement. Quand I'acquittement a été regu, il convient qu’un acquittement d’alarme soit envoyé. Il convient
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que cet acquittement soit envoyé sur tous les acquittements ultérieurs. Il convient que les acquittements soient envoyés
pour chaque message d’alarme recu aprés l'acquittement et ensuite jusqu’a la réception du message d’acquittement de

I'alarme.

$--AKD, hhmmss.ss, aa, aa, xx, Xxx, aa, aa, xx *hh<CR><LF>

NOTE 2

NOTE 3
ALA étanf

NOTE 4
fixes, voir|

NOTE 5
caractere

NOTE 6
deux carg|

8.3.10

Cette s¢ntence pe

systémse
situation

NOTE 1

systéme qe

NOTE 2

quant a I
soit quan
message

I’'acquittement (voir Note 6)
Indicateur de sous-systéme envoyant
I'acquittement (voir Note 5)

Indicateur de systéme envoyant I'acquittement
Note 4)

— Type d'alarme (voir Note 3)

| Instance de matériel/unité/article envoyant

(voir

source (voir Note 3)

— Indicateur de systéme de la source de

Heure d'acquittement (voir Note 2)

Numéro d’instance ide
cteres numérique

ALA -

r
s. A la diffé

| 61162-1 ne garantit pas un transport fiable, il convient que le conceptsg
e sentence. Des problémes peuvent survenir soit quand le message d’alarme

dlalarme jusqu’a réception de I'acquittement. Quand l'acquittement a été recu, il convient ¢

hts de la sentence

le deux caractéres

compose de deux

hp se compose de

larme dans les
le rapport des

des rapports d’'un

ur soit tres attentif
initial a été perdu
bte a réémettre le
u'un acquittement

d’alarme

Lot envovée—l convient-gue—cet-acguittement-soit-envové-sur-tous-les—acguittements—ultérieurs
PA ] ] <t g

Il convient que les

acquittements soient envoyés pour chaque message d’alarme recu aprés I'acquittement et ensuite jusqu’a la réception du

message

d’acquittement de I'alarme.
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$--ALA, hhmmss.ss, aa, aa, xX, XxX, a, a, c--¢c *hh<CR><LF>

(voir Note 10)

Situation de I'alarme (voir Note 8)

—Type d'alarme (voir Note 7)

(voir Note 6)
|_Indicateur de matériel de sous-systéme de source de

"alarme originale (voir Note 95)

— Indicateur de systéme de la source de I'a

Heure de I'événement (voir Note 3)

| Texte de description de I'alarme

Etat acquitté de I'alarme (voir Note 9)

|_Numéro d'instance de I'équipement/unité/élément

voir Note 4)

NOTE 3 [Changement de I'heure de I'événement de la situation d’alarme y co eghan dtat d'acquittement.
Si cette irfformation n’est pas disponible, il convient que ce champ soit

NOTE 4 [Caractéres d’indicateur en tant que systéme de la souree d compose de deux caractéres
fixes, voirlAnnexe D.

NOTE 5 [Caractéres d’indicateur en tant que sous-systéme ce dlalarme. Ce champ se fompose de deux
caracteres$ fixes, voir Annexe D. Pour des alarme i s—sys teme ne peut étre identjfié, il convient que
ce champ]soit nul.

NOTE 6 [Numéro d’instance identifiant le matérxiel, e champ se compose de deux caracteres
numériques fixes.

NOTE 7
Tableau [

NOTE 8

NOTE 9

NOTE 10

Type d'alarme. Ce ch

mp se compose de trdis* caracterés numériques fixes comme défini
€ définis parutilisateur.

épassé,c’est-a-dire non atteint);

dans I’Annexe D,

ombre maximal de

Efiquette descriptive de condition détaillée de texte/alarme supplémentaire et facultative. Le n

caractere

S sera [iImite par [a longueur de sentence maximale et par [a longueur d'autres champs.
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sur un dispositif et son état actuel d’acquittement.
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$--ALR, hhmmss.ss, xxx, A, A, c--c*hh<CR><LF>

Etat d'acqui

\—Texte de description de 'alarme

ttement de I'alarme, A = acquitté,
V = non acquitté

Situation d’alarme (A = seuil dépassé, V = pas dépassé)

8.3.12

Numéro d’alarme unique (identificateur) a(la source de

I'alarme

Fréquen
d’avertis
cheming
relevem
diriger v

tut d’indicateur
ée au point de
destination, un
ommandé pour
du trajet.

$--A

/ /

Indicateur de mode
(voir Notes 1 et 2)
k Cap pour diriger vers la d¢stination
point de cheminement, magnétique
ou vrai
Relévement, position présenfe vers la
destination, magnétique ou vrai

-

Identificateur du point de chemingment de
destination

Origine du relévement vers la destin

ation, M/T

Statut: A = perpendiculaire passée au poj|nt de

cheminement,
V = perpendiculaire non entrée

Statut: A = cercle d’arrivée entré V = cercle d’arrivée non

/%,

AN

passé
Unités XTE, milles marins

Direction a prendre, G/D

Amplitude de XTE (erreur transversale)

ou avertissement SNR (voir Note 2),
V = indicateur d’avertissement général pour d’autres systémes
de navigation quand aucun relevé fiable n'est disponible

NOTE 1
A = Mode autonome;

D = Mode différentiel;

E = Mode estimé (navigation a I’estime);
M = Mode entrée manuelle;

S = Mode simulateur;

Indicateur de mode du systéme de positionnement:

Statut: A = OK ou non utilisé V = indicateur d’avertissement
de cycle d’écluse LORAN-C (voir Note 2)
Statut: A = données valides V = clignotement LORAN-C
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N = Données non valides.

NOTE 2 Le champ indicateur de mode du systéme de positionnement compléte les champs d'état du systeme de
positionnement (champs 1 et 2). Il convient de mettre les champs d'état a V = non valide pour toutes les valeurs de
I'indicateur de mode, a I'exception de A = Autonome et D = Différentiel. Il convient que 'indicateur de mode du systéme de
positionnement ne contienne pas de champs nuls.

8.3.13 BBM - Message binaire de diffusion AIS

Cette sentence prend en charge la génération de messages binaires 8 et 14 de I'l'TU-R M.1371. Ce qui
fournit a l'application un moyen de diffuser les données, tel que défini par I'application uniquement.
Les données sont définies par I'application uniguement — non par I'AlS. Ce message offre une grande
flexibilité pour la mise en ceuvre des fonctions du systéme qui utilisent I'unité AIS comme un dispositif
de diffusion numérique. Aprés avoir recu cette sentence, par l'intermédiaire de l'interface de la
CEIl 61162-2, Tunité AIS Tance une diffusion VHF de Message 8 ou 14 dans Tes\4 s.(Yoir la sentence
ABK polr I'acquittement du BBM.)

1--BBM, x, X, X, X, XX, s—s, x*hh<CR><LF>

voir Note 3)

ir Note 2)

NOTE 1 ge binaire a l'unité
AlS. Le p dle 1. Le deuxiéme
champ id htiennent le méme
nombre de ‘opt pas changé, tels
que les cf

NOTE 2 al9 qui est assigné
séquentig] passe a 0. Pour un
message d’identification de
message . Il est ainsi possible
que d’autfes S é entrelacées avec les sentences du message qui, prises collectivemeent, constituent un
seul mesgage. C \ € ilisée par la sentence ABK pour acquitter une sentence BBM spécifique.

NOTE 3 alAIS qu'il convient d'utiliser pour la diffusion: 0 = pas de préférence pour le canal| de diffusion, 1 =

diffusion gur canal AIS_A, 2= diffusion sur canal AIS B, 3 = diffusion du message sur les canaux AIS A et B.

NOTE 4 |[lI's*agit du contenu du parameétre "données binaires" pour les Messages 8 de I'UIT-R M.1371, ou du parametre
"texte relalif a Ta sécurité™ pour Te Message 14. La premiere sentence peut contenir jusqu’a 58 symboles «a six bits» valides
(348 bits). Les sentences suivantes peuvent contenir jusqu’a 60 symboles «a six bits» valides (360 bits), si les champs 4 et
5 sont inchangés par rapport a la premiére sentence et définis comme nuls. Il convient que le nombre réel de caractéres soit
tel que le nombre total de caracteres dans une sentence ne dépasse pas la limite de «82 caractéres».

NOTE 5 Ce champ ne peut pas étre un champ nul. Voir “x4” en 7.3.4.

8.3.14 Relévement et distance au point de cheminement — Navigation a I’estime

Temps (TUC), distance et relévement au, et emplacement du, point de cheminement spécifié a partir
de la position présente naviguée a I'estime.
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$-BEC, hhmmss.ss, LI, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

point de

Distance, mille

magnétiques

Relévement, en degrés vrais

| Identificateur de

cheminement

S marins

Relévement, en degrés

Longitude du point de cheminement, E/O

8.3.15 | BOD - Origine du relévement vers la destination

L’angle origing, s’étends
de cheminement de destination depuis le point d rigine pour
navigati

$--BOD

8.3.16

Temps au, et emplacement du, point de cheminement
de la position prés ! données "$--BWC" sont calculées le long de la route o
partir dg i )

8.3.17

Temps
de la pq

partir dg

Latitude du point de cheminement, N/

TUC d'observation

ninement d'origine

inement de destination

sition’ présente. Les données "$--BWR" sont calculées le long de la courbe

nt vers le point
e segment de

ie
spécifié a partir
rthodromique a

spécifié a partir
oxodromique a

laposition actuelle plutét que le long de la route orthodromique.
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$--BWC, hhmmss.ss, llILIl, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c, a*hh<CR><LF>
$--BWR, hhmmss.ss, llILIl, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c, a*hh<CR><LF>

| _Indicateur de mode
(voir Note)
Identificateur du point de

Relévement, en degrés vrais

cheminement

Distance, milles marins

Longitude du point de cheminement,

Latitude du point de cheminement, N/

TUC d'observation

NOTE

ridicateur de mode du systéme de positionnement:
\ = Mode autonome;

D = Mode différentiel;

F = Mode estimé (navigation a I'estime);
M = Mode entrée manuelle;
b = Mode simulateur;

N = Données non valides.

Il convienf que le champ relatif a I'indicateur de mod%. :

8.3.18 | BWW - Reléveme

Angle dge relevement de
point de| chemin

$--BWW )| x.x, T, g\
déntificateur du point de cheminement A PARTIR DE

DI it sepon s rom
\
\ evement, en degrés magnétiques
}@ement, en degrés vrais

Relevement, en degrés magnétiques

ht

DE, calculé au

8.3.19 TBR - Configuration de débits de diffusion pour la commande de messad

AIS d'aide a la navigation (AtoN)

e de la station

Cette sentence configure des intervalles de temps et des intervalles d'émission qui seront utilisés pour

diffuser le message 26 AIS Class A.

Pour la classe A seulement l'identificateur de message 26 est autorisé. Seulement I'«intervalle de
temps» est utilisé pour définir I'intervalle de rapport SOTDMA. Si “intervalle de temps, canal A” est
seulement défini, la Classe A émet le message 26 seulement sur le canal A avec l'intervalle de rapport
défini. Si “intervalle de temps, canal BA” est seulement défini, la Classe A émet le message 26
seulement sur le canal B avec l'intervalle de rapport défini. Si les deux intervalles de temps sont
définis, ils doivent étre identiques et le message 26 est émis en alternance sur les canaux A et B.

Cette sentence peut étre demandée. La réponse a la requéte peut contenir une ou plusieurs
sentences et continuera jusqu'a la fin du transfert de toutes les informations de programme actuelles.
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$--CBR, XXXXXXXXX, XX, X, XX, XX, XXXX, X.X, X, XX, XX, XXXX, X.X, a*hh<CR><LF>
| Indicateur d'état de sentence
(voir Note 8)
Intervalle de temps, canal B
(voir Note 6)
Intervalle de temps de début, canal B
(voir Notes 4 et 5)

—Minute TUC de début, canal B (voir Note 4)

—Heure TUC de début, canal B (voir Note 4)

|_Configuration de FATDMA ou RATDMA/CSTDMA
(voir Note 7)

— Intervalle de temps, can

btes 4,5)

NOTE 1 |[ll s'agit d'un MMSI pré

NOTE 2 |[L'identificateur de
I'identificdteur de message
des messpges ou po

M.1371). Lorsque
bur I'enchainement

NOTE 3 es du méme MMSI
et la com

NOTE 4 de I'heure TUC de
début, la

NOTE 5 r de -1 efface le
programnie u'il n'existe aucun
changemg toN'. En réponse a
une requé grammeé pour une
diffusion §

NOTE 6 |Intervalle de temps d'émission du message, la plage valide est comprise entre =1 et 3 240[000 intervalles de
temps (24*60*2 250 = 3 240 000 est une fois par jour). Un champ nul indique qu'il n'existe aucun changement a la
configuration de l'intervalle de temps actuel quand il est envoyé a la station 'AtoN. En réponse a une requéte, ce champ ne
peut pas étre nul, -1 indique que l'intervalle de temps n'est pas configuré.

NOTE 7 Utilisé pour choisir si le CBR configure un programme FATDMA ou un programme RATDMA/CSTDMA (0 indique
FATDMA, 1 indiqgue RATDMA et 2 indigue CSTDMA). Concernant le mode RATDMA/CSTDMA, les émissions programmées
sont entre l'intervalle de temps actuel et l'intervalle de temps actuel plus 150 intervalles de temps. Pour la classe A
seulement 1 est autorisé. Elle utilise un programme d'émission SOTDMA.

NOTE 8 Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d’états des paramétres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. |l convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d’états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans “C” n’est
pas une commande.
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8.3.20 CUR - Couche de courant d’eau — Données de courant d’eau multicouches

$--CUR, A, X, X.X, X.X, X.X, @, X.X, X.X, X.X, a, a*hh<CR LF>

B: Route du bas
W: Route d’eau

Vrai/Magnétique V/M

——Cap

<l

Référence de cap utilisée,

D £ <l <l la 4
FTUTUTIUTUT UT CUUUTIT UT 1

(voir Note 3)

Vitesse du courant e

NOTE 1 [Le numéro d'ensembl S 3 i ifier des ensembles multiples de
i esure peut entrafner plusieurs senterjces contenant des

produites [en une seule instance

f
ICTI

\—Référence de vitesse (voir Note 4)

P: Systéme de positionnement

ceenmetres

voir Note 1)

valide

données actuelles

mesures fle données de courantau n i es, toutes avec le méme numéro d’ensgmble de données.
Ces mes 8es mesurées dans une autre instance soient acg¢eptées comme un

ensemble|de données.

ont été effectués.

NOTE 2 |[Le numér i ifi deguélle couche les mesurages de données de couran
Le nombre de couches’q L é ces varie en fonction du dispositif. Le numéro type se gitue généralement

entre 3 et|32, bien que bé 8§ soient possibles.

NOTE 3 h mesuré conformément a cette couche de référence, qyand le champ de

référence ites i e d’eau”, ou quand la profondeur est trop importante pour la route d

NOTE 4 & 3 ntifie la méthode de vitesse du navire utilisée pour mesurer la vites

8.3.21

Profondeuf.de I'eau référencée jusqu’au transducteur.

bas.

be du courant.

$--DBT, x.x, f, x.x, M, x.x, F*hh<CR><LF>
| I E— Profondeur de I'eau, en brasses

Profondeur de I'eau, en métres
Profondeur de I'eau, en pieds
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La sentence DDC fournit des commandes pour les préréglages de la variation d’intensité de I'affichage

du maté

riel et un pourcentage de luminosité de I'affichage.

$--DDC, a, xx, a, a*thh<CR><LF>

Indicateur d'état de sentence (voir Note 4)

Palette de couleurs (voir Note 3)

Pourcentage de luminosité de 00 a 99 (voir Note 2)

P —

Plélégidyﬂ dc vdl ;dt;UII d’illtcllb;té dG i’affiuhagc (VU;I IK‘IIUtU 1)
NOTE 1 |Le champ préréglage de variation d’intensité de I'affichage contient un indicateur qui
de variatipn préréglé sur un dispositif électronique.
D = Régldqge de jour
K = Régldge de crépuscule
N = Régldge de nuit
O = Régldge rétro éclairage éteint
Les nivequx de luminosité d’affichage réels pour les indicateur$ de l'intensité d'g
dépendenit des capacités fournies par le fabricant du matériel
dispositif |offre a I'opérateur ou a l'utilisateur la capacité de
fonctionngment de jour, de crépuscule, de nuit, € DC, le dispositif modi
de I'affichflage en fonction de la valeur préréglé a valeur d’indicateur co
matériel f'offre pas la capacité de prérégler la Iu nsité, ce champ est ignore.
NOTE 2 |Le champ de pourcentage de Ia lumi 03|te conti eur entre zéro et quatre-vingt dix nq
définie cqmme "00", de l'affichage a son niveau le |
déterming par les capacités de I/ dix neuf, définie comme "99", indiqu
configuref la luminosité de I'af eleve tel que déterminé par les capacités d¢g
valeurs entre 0 et 99 correspond luminosité, tel que déterminé par le matég
sentence.
NOTE 3 |[Le champ p ¢ couleurs>contient un indicateur qui peut étre associé a un
préréglé dur un dispe électroniqué
D = Régldge de jour
K = Réglg
N = Réglg
O = Régld
NOTE 4 est uiilisé paur indiquer une sentence qui est un rapport d’états des paramétres actus
command| on'modifiant des parameétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul
R =La se un rapport d’états des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte)
C = La s¢nté€nce’ est une“‘commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans
commandg.

ut étre associé a un niveau

ffichage ci-dessus
Rit comme suit. Un
it étre associé au

ifierait la luminosité

respondante. Si le

uf. La valeur zéro,
lus faible, tel que
e qu’il convient de
I'équipement. Les
riel qui recoit cette

hiveau de variation

Is ou une

“C” n’est pas une
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8.3.23 DOR - Détection du statut de la porte

Cette sentence indique le statut des portes étanches, des portes incendie ou d’autres
ouvertures/portes de la coque.

$--DOR, a, hhmmss.ss, aa, cc, XXX, XXX, a, a, c--¢c *hh<CR><LF>
|_Texte de description du message
(voir Note 9)
Réglage de commutateur de porte étanche
(voir Note 8)

Statut de porte (voir Note 7)

Numéro de porte ou comptage de portes ouvertes
(voir Note 6)

—Deuxiéme indicateur de diyisi

3)

NOTE 1 ion spécifiée dans
deux champs relatifs a l'indicateur de division

intervalles réguliers. Des ex¢mples d’utilisation

E indigler un événement).
F: Défaillance dans le ¢ ) i eurde division définissent la section si elle ¢st fournie.
NOTE 2 |Heure a laquelle

NOTE 3 [Le champ

NOTE 4 [Premier indicaté ivisi y dorte’est située. Ce champ est composé de deux caractéreq, voir le tableau ci-
dessous.

NOTE 5 téres numeériques,
voir le tab

NOTE 6 \p estecomposé de trois caractéres numériques fixes. Quand le champ de type de message est E ce
champ identifi pOrte; Quand)le champ de type de message est S ce champ contient le nombre ¢le portes qui sont
ouvertes S due le champ de type de message est F, ce champ est nul.

NOTE 7 |Lorsqué le champ de type de message est S ou F, il convient que ce champ soit un champ nul) Lorsque le champ
de type d¢ méssage est E, ce champ est spécifié comme suit:

= Ouvert,
C = Fermé,
S = Sécurisé,
F = Statut libre (pour une porte étanche),

X = Défectueux (statut de porte inconnu).

NOTE 8 Ce champ comprend un seul caractére spécifié comme suit:
O = Mode au port (ouverture autorisée),
C = Mode en mer (fermeture commandée).

Il peut s’agir d’'un champ nul.

NOTE 9 Etiquette porte / texte descriptif. Si un identificateur d’affectation de porte est de type chaine, il est possible
d’utiliser ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus relatifs a I'affectation de porte. Le nombre maximal de caractéres
est limité par la longueur maximale de sentence et par la longueur maximale d’autres champs.
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Type de systéme de surveillance de
portes Premier indicateur de Deuxiéme indicateur de
5 : division division
Identificateur Catego‘rle de
systéme
WT Porte étanche Numéro de cloison étanche / | Numéro de plate-forme
— numéro de cadre

WS Porte semi-étanche

(etanche aux

éclaboussures)

FD Porte incendie Numéro / lettre de zone. Peut | Numéro de plate-forme ou
également étre un numéro de boucle du systéme
identificateur pour le systéme | de commande ou autre
principal de commande et de | indicateur de division du
crrvaillanan cvctama dao comreaanda of

nécessaire en fonction du
systéme

HD Porte de coque Numéro d’indication de porte | Numéro ge\platefor

(coque) / numéro de cadre
oT Autre Comme ci-dessus éomm.{\{-d%s%\ \
N
8.3.24 | DPT - Profondeur

Profondeur d’eau par rapport au transducteur et écart dy transd
positifs fournissent la distance depuis
numeros d’écart négatifs fournissent la~di

d’écart
concernge.

$--DPT,

NOTE 1

NOTE 2

rapport a Ja quille.

“positive”

@m :
Pour les applic

et Ia»ligne d'eau;

= distance entre le transducteur ¢

eur>de mesurage

. Les numéros
flottaison. Les
rtie de la quille

t 1a quille.

la profondeur par
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DSC - Informations d’appel sélectif numérique

Cette sentence est utilisée pour recevoir un appel depuis un radiotéléphone ou pour fournir des
données a un radiotéléphone par I'intermédiaire d’'un appel sélectif numérique conformément a I'l'TU-R

M.493.
$ --DSC,

XX, XXXXXXXXXX, XX, XX, XX, X.X, X.X, XXXXXXXXXX, XX, @, a*hh<CR><LF>

Nature de la détresse (voir

|—Indicateur d’extension (voir Note 1)

Acquittement (voir Note 2)

Notes 3 et 4)

NOTE 1
d’extensiq
NOTE 2
R = Requ
B = Acqui
S = Néan

NOTE 3
autremen

NOTE 4
NOTE 5

MMSI de
dixieme ¢

| Type de communicatio
ou deuxiéme télécomm

Bte d'acqun
ttement

bir Notes 3 et 5)

P

Note 9)

vie de la sentence
e

relais de détresse,

ion a appeler ou le
jouter «0» comme
.493.

iration{(cablage) du-svsteme ot 'identificateur de 'édmetteur sont utilisés nour confirmer gue-la

entence est émise

La configt

ou regue. Le MMSI de la station appelant pour les appels émis est inséré automatiquement dans I'émission ITU-R M.493 au

niveau du

NOTE 6

NOTE 7

NOTE 8

NOTE 9

NOTE 10

NOTE 11
détresse.

radiotéléphone.

Temps (TUC) de position, quatre chiffres, hhmm (heures et minutes).

Numéro de téléphone, 16 chiffres au maximum, informations paires/impaires a insérer par le matériel DSC.

Latitude/longitude, degrés et minutes, 10 chiffres, codés conformément a I'UIT-R M.493.
Fréquence ou canal, six ou douze chiffres, codés conformément a 'UIT-R M.493.
Appels de détresse uniquement.

Uniquement appels de détresse, acquittement de détresse, relais de détresse et acquitte

ment de relais de
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8.3.26 DSE - Appel sélectif numérique étendu

Cette sentence suit immédiatement, sans sentences ni caractéres entre les deux, $--DSC, $--DSI ou
$--DSR lorsque le champ d’extension DSC dans ces sentences est défini sur “E”. Elle est utilisée pour
fournir des données a un radiotéléphone ou pour recevoir des données d’extension DSC depuis un
radiotéléphone par l'intermédiaire d’'un appel sélectif numérique conformément a I'lTU-R M.821.

$--DSE, X, X, @, XXXXXXXXXX, XX, C--C, .......... , XX, c--c*hh<CR><LF>

Ensemble de données ‘n’

(voir Notes 1 et 2)
Ensembles de données
supplémentaires

(voir Notes 1 ot 2)
FoHNOtES—T—E+=L

NOTE 1 [Les ensembles de données se conpose € v er champ est le champ|de code: les deux
chiffres lgs moins significatifs des codes a sy e au 1. Le deuxiéeme champ est le champ de
données: par RITYU-RM821-1, nul autrement. Les chiffres apppraissant dans ces
champs ¢ écifiées ‘par I'ITU-R M.821-1 a I’exception dgs commandes, les

deux chiff] PTTA 1-1 sont précédés par le caractére ASCIl «C» (HEX 43). Un

nombre v mbles de données
inutilisés.
NOTE 2 h des symboles de
I'UIT-R M ostrophe, HEX 27)
est rempl
NOTE 3
NOTE 4 me souhaité, tous
uéte.
mande de requéte.
NOTE 5 tenant toutes des
formats d e deuxiéme champ
identifie llordre“de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale = 1. Pour une efficacité optimale, il est permis

d’utiliser des ,champs nuls dans les sentences supplémentaires lorsque les données restent identiqes a celles de la
premiere sentence (noter que cette pratique peut entrainer un assemblage erroné de messages en cas de risque élevé de
perte de sentence).

8.3.27 DTM - Référence aux signaux

Le signal géodésique local et les écarts de signal par rapport a un signal de référence. Cette sentence
est utilisée pour définir le signal auquel un emplacement de position, et des emplacements
géographiques dans les sentences ultérieures, font référence. Les écarts de latitude, de longitude et
d’altitude par rapport au signal de référence, et le choix du signal de référence, sont également
fournis.

Notes d’avertissement: il convient que la sentence de signal soit émise immédiatement avant chaque
sentence de position (par exemple GLL, BWC, WPL) faisant référence a un signal différent de
WGS84, le signal recommandé par I'OMI.

Pour tous les signaux, il convient que la sentence DTM soit émise avant chaque changement du signal
et périodiqguement a des intervalles inférieurs a 30 s.
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$--DTM,ccc,a,x.x,a,Xx.Xx,a, X.X,ccc*hh<CR><LF>

‘,7 Signal de référence WGS84 = W84
Ecart d’altitude, m (voir Note 3) WGS72 = W72

- Ecart de lon, min, E/O (voir Note 3) SGS85 =S85
Ecart de lat, min, N/S (voir Note 3) PE90 = P90

Code de subdivision de signal local (voir Note 2)
Signal local: WGS84 = W84
(voir Note 1) WGS72 = W72
SGS85 = S85
PE90 = P90
Utilisateur défini = 999
Code de signal IHO (voir Note 4)

NOTE 1

pour les
Publicatig
Il convien
déterming

NOTE 2
les signay
et C.

NOTE 3
changent
référence

Quand le
écarts en

NOTE 4
parametrg
carte.

8.3.28 transmetteur d’ordre

Cette {
fonction indi i -télégraphe.

$--ETL,Hhm . SCR><LF>

I— Numéro de moteur ou d’arbre porte-hélice (voir Note 6)

Indicateur d’emplacement en fonctionnement (voir Note 5)
Indication de position d’infra-télégraphe (voir Note 4)
Indicateur de position du transmetteur d’ordre (voir Note 3)
Type de message (voir Note 2)

épertoriés, ou 999
hphic Organisation

[mp nul si inconnu.

n par le dispositif

ar 'utilisateur pour
D S-60, Annexes B

hégatif. Les écarts
dans le signal de

pbntiennent les

b fondées sur les

é¢s aux données de

du transmetteur d'ordre, y compris I'emplacement de

— Heure de I'événement (voir Note 1)

NOTE 1 Heure de I’événement du changement de situation. Il peut s’agir d’'un champ nul.

NOTE 2 Caractere indicateur pour identifier le type de message. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

O = Ordre
A = Indicatif

NOTE 3 Caractéeres numériques montrant la position du télégraphe. Ce champ se compose de deux caractéeres:

00 = STOP ENGINE
= [AH] DEAD SLOW
= [AH] SLOW
= [AH] HALF
4 = [AH] FULL
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05 = [AH] NAV. FULL

11 = [AS] DEAD SLOW

12 = [AS] SLOW

13 = [AS] HALF

14 = [AS] FULL

15 = [AS] CRASH ASTERN
NOT!E_4 Caracteres numériques montrant la position de l'infra-télégraphe. Ce champ se compose de deux caractéres
numériques:

20 = S/B (Moteur en veille)

30 = F/A (En route libre — Navigation compléte)

o T =AW o o\
U= 1 (vioteuraeoTaye)

NOTE 5 Indication pour identifier 'emplacement. Ce champ se compose d'un seul carattere.
B = Pont

P = Aile babord

b = Aile tribord

5

C = Salle de contrdle des moteurs

F = Coté / local moteur

[V = Aile (sans spécifier babord ou tribord)

Si les dorjnées ne sont pas connues, il convient que ce chan

NOTE 6 |Caractére numérique pour identifierlle mo ¢ontrélés par le systéme| Il est numéroté a

partir de llaxe longitudinal. Ce champ se compose d'ur\seul caractere:
= unique ou sur 'axe longitudinal
Impair = tribord

Pair = babord

8.3.29 | EVE — Message

Cette sentence est util
le pont)|avec un horo

$--EVE|, hhmms

I’équipage sur

Description de I'événement

ode d’étiquette utilisé pour I'identification de la source de
I’événement (voir Note)

Hedre de I'événement (voir Note)

NOTE Cg¢ champ peut étfe un champ nul.

8.3.30 FIR - Détection incendie

Cette sentence indique le statut de détection incendie avec des données relatives a I'emplacement
spécifique.
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$--FIR, a, hhmmss.ss, aa, cc, xxx, XXX, a, a, c--¢c *hh<CR><LF>

|_Texte de description du message
(voir Note 9)

Situation (voir Note 7)

~ détection de I'activation (voir Note 6)

—Deuxiéme indicateur de division (voir Note 5)

L _Premier indicateur de division (\/r\ir ann,A—)\

Etat d’acquittement de I'alarme (voir Note 8)

Numéro de détecteur d'incendie ou comptage de

—Type de systéme de détection d'incendie((voir Nete

Heure de I'événement (voir Note 2)

—Type de message (voir Note 1)

de chiffre dans le
ur de division sont
emples d’utilisation

hlarmes incendie.

res, voir le tableau

NOTE 1 §: Statut de section: Nombre de situations défectueuses e ivé 5 ous forme
hamp 6. La section peut étre une section entiére (un a l'indicate
uls) ou une sous-section. Le statut S est normalement émis-a cguliers. Des ex
ont donnés a I’Annexe E.

F: Statut de chaque détecteur incendie. ilisg iquerun événement).
inissent la section si elle gst fournie.
D atiquement et ne génére plus d’

NOTE 2

NOTE 3

NOTE 4

ci-dessoup.

NOTE 5

Deuxieme indicateur de divisio y situé le détecteur. Ce champ est composé de trois cara
voir le tableau ci-de

NOTE 6

champ id
incendie 4

NOTE 7

de messa|

NOTE 8

Lorsque le type.de champ du message est E ou F, ce champ inclut un seul caractére spécifié co

ttéres numériques,

hessage est E, ce
bre de détecteurs

b le champ de type

Imme suit:

A =\dcquitté

V = non acquitté

Lorsque le type de champ de message est S ou D, il convient que ce champ soit un champ nul.

NOTE 9 Texte descriptif/étiquette d'emplacement de capteur. Si un identificateur d’emplacement de capteur est de type
chaine, il est possible d’utiliser ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus relatifs a 'allocation de capteur. Le nombre
maximal de caractéres sera limité par la longueur de sentence maximale et par la longueur d’autres champs.
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Type de systéme de détection
d'incendie Premier indicateur de Deuxiéme indicateur de
? ; division division
Identificateur Catego‘rle de
systéme
FD Détecteur incendie Numéro / lettre de zone. I Numéro de boucle. Il peut
générique, parmi peut également s’agir d’'un également s’agir d’un autre
ceux indiqués ci- identificateur d’unité identificateur de sous-
dessous. principale du systéme de systéme de commande et de
- commande et de surveillance, | surveillance, par exemple
FH Détecteur de type de | par exemple numérollettre numéro sous-central.
chaleur central d’incendie.
FS Détecteur de type de
fumée
FD Détecteur de fumée
et chaleur
FM Point d’appel manuel
GD Tout détecteur de Comme ci-dessus Comme cixdessus
gaz
GO Détecteur d’oxygéne
gazeux <
GS Détecteur de sulfure
d'hydrogéne gazeux
GH Détecteur
d’hydrocarbure
gazeux
SF Commutateur de flux | Co e cicdessus /éomme ci-dessus
d’extincteur
SV Vanne de décharge
manuelle de %
Iextlncteu{\ /_ N
CO Libération m ueﬁé Com W Comme ci-dessus
de CO
oT /I(ht@ x > \C%{m\\g c&iessus Comme ci-dessus
NOTE| Pour les M ndées.depuis le systéme d’alarme d'incendie (généralement tous les types
FD, FH, FS, FD et FM), il cenvient qu indicateurs de division normale soient une zone d'incendie e}t
un numéro de bou(oié\
8.3.31 ns relatives au réglage de la fréquence
Cette sé¢ pour régler la fréquence, le mode opératoire et le niveau d
I'émette adiotéléphone; pour afficher les fréquences, le mode et la puissance
les com églage. Il s’agit d’'une sentence de commande.
$--FS T XXXXXX, XXXXXX,C, X, a <R =
\— Indicateur d'état de sentence (voir Note 4)
Niveau de puissance, 0 = veille,
1 = le plus bas,
9 = le plus élevé
Mode de fonctionnement (voir Note 1)
Fréquence de réception (voir Notes 2 et 3)
Fréquence d’émission (voir Notes 2 et 3)
NOTE 1 Mode de fonctionnement:

d = F3E/G3E, simplex, téléphone
e = F3E/G3E, duplex, téléphone

m = J3E, téléphone
o = H3E, téléphone

e puissance de
et pour valider
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F1B/J2B FEC NBDP, télex/téléscripteur
F1B/J2B ARQ NBDP, télex/téléscripteur
= F1B/J2B, recevoir uniquement, téléscripteur/DSC
= F1B/J2B, téléscripteur/DSC
= A1A Morse, magnétophone
= A1A Morse, manipulateur Morse/casque
= F1C/F2C/F3C, télécopieur
ul pour aucune information.

q
s
t
w
X
nu

NOTE 2 Les fréquences doivent étre par paliers de 100 Hz.

Canaux de téléphone MF/HF avec pour premier chiffre 3, suivi des numéros de canaux UIT avec zéros a gauche si
nécessaire. Canaux de télétype MF/HF avec pour premier chiffre 4; le deuxiéme chiffre et le troisiéme chiffre indiquent les
bandes de fréquence, et les quatrieme a sixieme chiffres indiquent les numéros de canaux UIT; chacun présente des zéros a
gauche si nécessaire. Canaux VHF avec pour premier chiffre 9, suivi d’'un zéro. Le numéro suivant est «1», qui indique que

la fréquerfce d'emission de la station du navire st en cours d utilisation comme une 1requ
indique qtie la fréquence d'émission de la station cétiere est en cours d’utilisation com

«0» autrel
nécessairg.

NOTE 3
de récept

NOTE 4
command,

R = La se|

C = La s{
commande.

8.3.32

Cette sentence est utilisée pour prendre
(RAIM).| Etant donné qu’
I'intégrite de la solutior

processus a d’autres systé
GNSS, |e récept e
utiliser dans se

canal s|mplex, ou «2», qui
de canal simplex;

t par des zéros si

hp de la fréquence
‘émission soit nul.

bs actuels ou une

“C” n'est pas une

rveillance autonome de l'intégr|té du récepteur
ez de satellites pour réaliser ung vérification de

e est nécessaire pour rapporter le| résultat de ce
ilisateur du systéeme. Avec la RAIM dans le récepteur
es au niveau des satellites individuelg et ne pas les
e’ vitesse. Le récepteur GNSS peut égalgment suivre le

satellite| et facilem S i st a nouveau dans Ia plage de tolerance Cetta sentence doit
étre util ' grité, il convient
que le ées minimales
nécessgi tes redondants
supplém

Si seuls ‘identificateur de
I'émette ites de systémes
multiple is€s pour obtenir la solution de position rapportée, I'identificateur dg¢ I'émetteur est

GN et lgsefreurs relevent de la solution combinée.
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Identificateur du systéeme GNSS
(voir Note 3)
Identificateur du signal GNSS (voir
[ Note 4)
$--GBS,hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,XX,X.X,X.X,X.X, h,h *hh <CR><LF>
L Ecart standard par rapport a I'estimation
de biais
Estimation de biais sur le satellite le plus
probablement défectueux (en métres)

Probabilité d'une détection manquée pour le

satellite le plllc prnhahlnmnn}fdéfnr‘hlnn

) du satelit

Numéro d’identifiant (voir No
défectueux le plus probabl

%4

ce
NOTE 1
NOTE 2

d’identific
(ces systg

fusion causée par la répegtition de numéros
nUltiples, la convention suivapte a été adoptée,

3 i i ifié L \ efes F qui s’étendent de 1 a 32.

b < % < es WAAS. Les numéros PRN du systeme WAAS sont compris

: i > et le numéro de PRN WAAS est 87. Yn numéro de PRN
WAAS de 120 i i ificateur SV de 33. L’ajout de 87 a l'identifiant SV dgnne le numéro de
PRN WAAS.

d) Les num t identifiés par le
numeéro e 1 et 24 pour la
constell gomposée de 24 satellltes on obtient une plage complise entre 65 et 88

P4 sont attribués a

NOTE 3

. INoter qu'il convient
de garder

NOTE 4
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Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GPS 1 (GP) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 \{_{5-0
GLONASS 2 (GL) 1-99 0 < T&@gna x
1 — 32 est indéfini 1 C/
33 — 64 est réservé pour SBAS G1
65 — 99 est réservé pour \7\/ G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M)|G2 P
/5\\ F Réservé
N
GALILEQ 3 (GA) 1-99 \ \ & \ \6—/)\/ Tous les signalix
1 - 36 est(réseryé.pour, 1 Eba
2 E5b
3 E5 atb
4 E6-A
5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Réservé
RESERVE {*4 a&\\\ | > |
8.3.33 GEN\nfor ations binaires génériques
Cette sgntence fournit un moyen d’émettre des informations binaires génériques (par exemple le statut

’ . et NS n n Pt 4 cc: I N
d afﬂchc ge ue dimpe ). UEllEe STTerite €51 COTNTGUT PUUT UTTeE Utrsdatliorr erffedie ue 1a Ddal

de passante.

En général, le décodage et l'interprétation de données binaires appropriés nécessiteront un acces a
des informations élaborées et maintenues en dehors de la présente norme. La présente norme
contient des informations qui décrivent la maniére dont il convient de coder, de décoder et de
structurer les données. La signification spécifique des données binaires est obtenue en dehors de la
présente norme.

Les données binaires génériques encapsulées sont "considérées comme" une matrice linéaire de 216
(65536) entités a 16 bits. La sentence GEN spécifie un nouveau contenu pour un maximum de huit
entités consécutives a 16 bits indexées dans la matrice par le premier champ.
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, hhhh*hh<CR><LF>

(voir Notes 4, 5)

Champ binaire encapsulé (voir Notes 3, 5)

Horodatage (voir Note 2)

NOTE 1
plage HE

NOTE 2

NOTE 3
un champj

NOTE 4
possibles

NOTE 5
a) Les

hhhh = (b

L’exe|
prem
bits O

b)

8.3.34

Cette s
données
['utilisatd
utilisée

données
obtenir

at{ hg
arg

ndex du premier groupe dans la sentence GEN. Une adresse est représentée(sous fo
comprise entre 0000 et FFFF. L’adresse a 16 bits est formatée comme un cha a

Ce champ peut étre un champ nul.

Le champ binaire encapsulé est représenté comme une valeur a 16
HEX a 4 caractéres fixes. Il peut s’agir d’'un champ nul.

Champ binaire encapsulé répété facultatif. Chaque répétition augmente
pour un total de 128 bits par sentence.

‘indexde un) Jusqu’a s

pleurs de champ HEX a 4 caractéeres utilisées dans,cette gsenfence sont interprétées comme g

tle plus élevé) [15] [14] [13] [1

Chiffre hexadécimal le moins sign

Chiffre hexadécimal le plus signifi

at. La valeur du champ HEX a 4 caracter
X 0000 est interprétée comme une valeur

e paour rapporter les résultats de la qualité et du contrble
solution de position a d'autres systémes et d'apporter

de position rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GP, GL
ystéme individuel. Si des satellites de systémes multiples so

la¢solution de position rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GN et

El:2010

\—Champ binaire encapsulé "n" (voir Notes 3, 5)

Nombre variable de champs binaires encapsulés

—Index de premier champ binaire encapsulé dans une sentence (voir Notes 1, 5)

xadécimal dans la
ctéres fixes.

t formatée comme

bpt répétitions sont

uit:

ficatif
Catif

es de 0123 pour le
a 16 bits avec les

d'intégrité des
des conseils a
ILEO, etc.) est
GA, etc. et les
nt utilisés pour
es parameétres

reléven
de posit

de ta sofution combinée. Cette sentence fournit tes donnees de 1a qualite rel
ion et il convient qu'elle soit associée a la sentence GNS.

tives au relevé
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FA, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X,c--c*hh<CR><LF>

Niveau d'exactitude choisi (m
(voir Note 2)

Ecart type de l'altitude (m)

~ (degrés) (voir Note 1)

|— Statut d'intégrité (voir Note 3)

)

Orientation de demi-grande axe de I'ellipse d'erreur

— Ecart-type du demi-petit axe de I'ellipse d’erreur (m)

L_ Ecart fypn dudemi grand axe de I’nll'lv i r (m)
— Niveau de protection vertical (m)
— Niveau de protection horizontal (m)
NOTE 1 [Degrés a partir du nord vrai.
NOTE 2 [ll convient que les exigences relatives au niveau de pfécision cho mite d'alerte, limite
du risque|d'intégrité, continuité, délai pour déclencher I'alarme) soient/confor résolution OMI. A.
915(22).
NOTE 3 [Le champ d'état d'intégrité est un statut des sources
d'intégrité yariables, avec ces trois récemment définies;, RAIM, (p! ntégrité de Galileo
(GIC). Il donvient que ce champ ne soit pas un cha suivantes:
V = N'est pas utilisé
S = Jécurisé (si intégrité est disponible et
C = Attention (si intégrité n/ i
U = Non sécurisé (si intégri
8.3.35 | GGA - Donn 5PS, Global
positio@
Temps, [position et\dor
Identifica
PS différentielles (voir Note 2)
és de séparation du géoide, en métres —
Séparation du géoide (voir Note 3)—
Unités d’altitude d’antenne, en métres—l
Altitude d’antenne supérieure/inférieure
Niveau moyen de la mer (géoide)
Diminution de la précision horizontale—|
$--GGA, hhmmss.ss, llILII, a, yyyyy.yy, a, X, XX, X.X, X.X, M, x.x, M, X.x, xxxx*hh<CR><LF>

étre différent du nombre en vue

Indicateur de qualité GPS (voir Note 1)

Longitude E/O

Latitude N/S

——TUC de position

LNombre de satellites en cours d'utilisation, 00-12, peut


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 208 — 61162-1 © CEI:2010

NOTE 1 Tous les indicateurs de qualité GPS dans les caps 1 a 8 sont considérés comme “valides”. Le cap «0» est le seul
indicateur "invalide". Il convient que le champ relatif a I'indicateur de qualité GPS ne soit pas un champ nul.

= relevé indisponible ou non valide
mode SPS GPS

mode SPS, GPS différentiel
mode PPS GPS

0
1
2
3=
4 = cinématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes
5 = RTK flottant. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec une solution flottante

6 = mode estimé (navigation a I'estime)

7 = mode entrée manuelle

H ot
Strarateut

8 = mode

NOTE 2 [Temps en secondes depuis la derniére mise a jour SC104 de type 1 ou 9,
utilisé.

NOTE 3
la mer (g4

8.3.36
Latitude]

$--GLL,

NOTE 1

A = Autorjlome
D = Différgentiel

E = Mode
M = Entré]
S = Simul
N = Donn
NOTE 2

non valid{

les champs d'état et d’indicateur de mode du systéme de positionnement ne soient pas des champs nuls.

e DGPS n’est pas

U niveau moyen de

hamp d'état aV =
iel. Il convient que

8.3.37 GNS - Données fixes GNSS

Données fixes de systémes de navigation par satellites simples ou combinés (GNSS).

Cette sentence

fournit des données fixes pour GPS, GLONASS, de futurs systemes par satellites possibles et des
systémes combinant ces possibilités. Cette sentence pourrait étre utilisée avec lidentification de
I’émetteur des systémes combinés GP pour GPS, GL pour GLONASS, GA pour Galileo, GN pour
GNSS, ainsi qu'avec de futurs identificateurs. Certains champs peuvent étre des champs nuls pour

certaines applications, comme décrit ci-dessous.

Si un récepteur GNSS est capable simultanément de générer une position a l'aide de systémes
satellites combinés, ainsi qu'une position a l'aide d’'un seul de ces systémes satellites, il est possible
d’utiliser séparément des sentences $GPGNS, $GLGNS, etc. pour rapporter les données calculées

grace aux systémes individuels.
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Si un récepteur GNSS est configuré pour utiliser plusieurs systémes satellite, mais que pour une
raison quelconque un ou plusieurs de ces systémes ne sont pas disponibles, il peut alors continuer a
déterminer les positions a l'aide de $GNGNS et utiliser I'indicateur de mode pour montrer quels
systémes satellites sont utilisés.

Identificateur de station de référence différentielle (voir Note 2)

Indicateur d'état de navigation (voir Note 5)

Age des données différentielles (voir Note 2)

Séparation du géoide, m (voir Note 4)

Altitude de I'antenne, m,
re: niveau moyen de la mer (géoide)

\NE2<LF>

$-- GNS, hhmmss.ss, LI, a, yyyyy.yy, a, c—C, XX, X.X, X.X,
utilisés,|00-99
eur de.mode_(voir Note 1)
NOTE 1 [Indicateur de mode. a eatdctéres valides de longueur variable dont les trois premiers caractéres

sont actugllement définis.

‘utilisation de satellites GPS; le deuxiéme indigue I'utilisation de

satellites [GLONASS et le tfoisié indi ‘utilisation_de satellites Galileo. Si un autre systeme satellife est ajoutée a la
norme, l'indicateur S du, 3 e catacteres, il convient que les nouveaux systémds satellites soient
toujours gjoutés sur é d 0|t a|n i I'ordte de ara téres dans l'indicateur de mode est: GPS, GLONAPBS, Galileo, autres
systémesjsatellites fut eres prennent l'une des valeurs suivantes:

TZZTmMmo >
TR T (R T

R

le relevé de positi
positiennement-par point précis
Cinématique en temps réel. Systeme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixgs

atellife utilisé en mode précision. Le mode précision est défini comme suit: gqucune dégradation
la disponibilité sélective) et utilisation d’'un code de résolution (code P) plus glevé pour calculer
on. P est aussi utilisé pour un systéme satellite utilisé en mode fréquence multiple, SBAS ou

S

ode simulateur

Il convient que le champ relatif a I'indicateur de mode ne soit pas un champ nul.

NOTE 2 Age des données différentielles et de I'identificateur de la station de référence différentielle:

a)

Lorsque I'émetteur est GN et qu’'un ou plusieurs systémes satellites sont utilisés en mode différentiel, il
convient alors que les champs «Age des données différentielles» et «Identificateur de la station de référence
différentielle» soient nuls. Dans ce cas, il convient que les champs «Age des données différentielles» et
«ldentificateur de la station de référence différentielle» soient fournis dans les sentences GNS suivantes avec
les identificateurs d'émetteurs de GP, GL, etc. Il convient que les champs des messages GNS suivants relatifs
a la latitude, au N/S, a la longitude, a I'E/O, a I'altitude, a la séparation géoidale, au mode, et au HDOP soient
nuls. Cela informe le récepteur que le champ prend en charge une sentence $GNGMP précédente a I'aide de
la méme étiquette temporelle. Le champ «Nombre de satellites» peut étre utilisé dans les sentences suivantes
pour désigner le nombre de satellites utilisés a partir de ce systéme satellite.

Exemple: Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant uniquement des corrections différentielles GPS envoie la

sentence GNS suivante.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23*59<CR><LF>
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Exemple: Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant a la fois des corrections différentielles GPS et des
corrections différentielles GLONASS peut envoyer trois sentences GNS dans un groupe.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DD,14,0.9,1005.543,6.5,,*74<CR><LF>
$GPGNS,122310.2, ,,,,.,7,,,,5.2,23*4D<CR><LF>
$GLGNS,122310.2, , ,,,.7,,,,3.0,23*55<CR><LF>

L'identificateur de station de référence différentielle peut étre identique ou différent pour les différents systémes
satellites.

b) Age des données différentielles

Pour des données différentielles GPS:
Cette valeur est I’age moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. Lorsque seules des
corrections RTCM SC104 de type 1 sont utilisées, I’dge est celui de la correction de type 1 la plus récente. Lorsque
des corrections RTCM SC104 de type 9 sont utilisées seules ou combinées avec des corrections de type 1, I’dge
¢St Ta moyenne des corrections Tes plus recenies pour les satellites utnses. Champ n S différentiel n’est
pas utilisé.

Pour des données différentielles GLONASS:
Cette valeur est I’age moyen des corrections différentielles les plus réce ilisées. Loprsque seules des
orrections RTCM SC104 de type 31 sont utilisées, I'age est celui de 31 la plus récente.
orsque des corrections RTCM SC104 de type 34 sont utilisées seule torrections de type
31, 'age est la moyenne des corrections les plus récentes pour le ul si un GLONASS
différentiel n’est pas utilisé.

—0

Pour des données différentielles Galileo:

Cette valeur est 'dge moyen des corrections différenti tilisées. Lprsque seules des

gorrections RTCM SC104 de type 41 sont utilisées, I'a g d 1 la plus récente.
llorsque des corrections RTCM SC104 de type 42 sont utilisée torrections de type
41, 'age est la moyenne des corrections les plu es utilisés. Champ nul si un Galileo
q |fferent|el n’est pas utilisé.

NOTE 3 |HDOP calculé a l'aide de tous les satelli , i et tout satellite futur) utilisés dans le calcul
de la solution rapportée dans chaque sentence GNS.

NOTE 4 Séparation géo'l'dale différence entr Ia s ellipsoide™de la terre et la surface du niveay moyen de la mer
(géoide) 3 a i position, “-” =surface du niveau mpyen de la mer au
dessous de I'ellipse. Le signal de 5 ¢ i€ s la sentence DTM.

NOTE 5 [L'indicateur d'étathde na |gat|n est conforme aux exigences de la CEl 61108 relatives aux ‘Avertissements (ou
défaillanck) et indications d'éta ifs & igation—H-convient que ce champ ne soit pas un chpmp nul et que le

caractere|prenne l'une~des valeurs su
S = Bécurisé 0 CISIO de positionnement estimé (95 % de confiance) répond au nliveau de précision
haisi au mode de navigation réel, et lorsque l'intégrité est disponible et satisfait aux
navigation réel, et qu'une nouvelle position valide a été cglculée en 1 s pour
n 0,5 s pour un engin a grande vitesse

C = Attention,

U= SoUrise a’ précision de positionnement estimé (95 % de confiance) est inférigure au niveau de
oisiycorrespondant au mode de navigation réel, et/ou l'intégrité est disponible mais
exigences du mode de navigation réel, et/ou une nouvelle position|valide n'a pas été

n 1 s pour un engin traditionnel et en 0,5 s pour un engin a grande vitesge

V= avi >n non valide, I'équipement ne fournit pas d'indication sur le statut de navigation.

8.3.38 | GRS — Résidus de variation de la distance GNSS

Cette sentence est utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de l'intégrité du récepteur
(RAIM). Les résidus de variation de la distance peuvent étre calculés de deux maniéres pour ce
processus. Le cycle d’intégration des mesures de base de la plupart des filtres de navigation génére
un ensemble de résidus puis les utilise pour mettre a jour I'état de position du récepteur. Ces résidus
peuvent étre rapportés avec le GRS mais, puisqu'ils ont été utilisés pour générer la solution de
navigation, il convient de les recalculer a l'aide de la nouvelle solution afin de rendre compte des
résidus pour la solution de position dans la sentence GGA ou GNS. Il convient que le champ MODE
indigue quelle méthode de calcul a été utilisée. Un processus d’intégrité qui utilise ces résidus de
variation de la distance nécessite également I'envoi des sentences GGA ou GNS, GSA et GSV.

Si seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc. est utilisé pour la solution de position rapportée,
I'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, etc. et les résidus de variation de la distance relevent du
systéme individuel. Si GPS, GLONASS, Galileo, etc. sont combinés pour obtenir la solution de
position, plusieurs sentences GRS sont produites, une avec les satellites GPS, une autre avec les
satellites GLONASS, puis une autre avec les satellites Galileo, etc. chacune de ces sentences GRS
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doit avoir comme identificateur de I'émetteur “GN”, pour indiquer que les satellites sont utilisés en
solution combinée. Il est important de distinguer les résidus de ceux qui seraient produits par la
solution de position d’'un GPS uniquement, d’'un GLONASS uniquement, d'un Galileo-uniquement, etc.
En général, les résidus d'une solution combinée seront différents des résidus d’une solution utilisant
un GPS uniquement, un GLONASS uniquement, un Galileo-uniquement, etc.

Identificateur de signal (voir Note 4)
Identificateur du systéme GNSS (voir Note 3) 4| ‘

$--GRS, hhmmss.sS,X,X.X,X. X, X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,h,h *hh<CR><LF>

dans la solution

He identifiant de
des GSA et des
tilisés

donnée dans la

position GGA ou

NOTE 1 [Si le résidu de variation de la distance dépasse ) minée, permettant
d'obtenir in nombre entier (-103,7 devient —103). La valeu

NOTE 2 [Le sens ou le signe durési iatio distance“est déterminé par I'ordre des parameéfres utilisés lors du
calcul. L'¢rdre prévu est le suivant:"Ré iatioR._de i e - variation de la

distance mesurée.

NOTE 3 [Lorsque de multip A nvoyees, il convient que leur ordre d’émission cofresponde a l'ordre

des sentgnces GSA ¢ sentences GSA et
GRS et ql'ils rejetten

NOTE 4 |L'identificateyr‘d

sous.

NOTE 5
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Systéme

Identificateur
du systéme

Identificateur du satellite

Identificateur
du signal

Signal/Canal

GPS

1(GP)

1-99

1 — 32 est réservé pour GPS
33 — 64 est réservé pour SBAS
65 — 99 est indéfini

Tous les signaux
L1 C/A

L1 P(Y)

L1 M

L2 P(Y)

L2C-M

L2C-L

L5-1

© OIN o a »~ W0 N

\ﬁs-o
eserve

GLONASS

2 (GL)

1-99
1 - 32 estindéfini
33 — 64 est réservé pour SBAS

65 — 99 est réservé pour

GLONASS

Takﬁgna X
1 C/

G1
G2 C/A
GLONASS (M)|G2 P

Réservé

GALILED

ANS

Tous les signalix
Eba
E5b
E5 a+b
E6-A
E6-BC
L1-A
L1-BC

Réservé

NN

RESERVE

Fers

8.3.39 GSA - Dilution de la précision (DOP) d’un GNSS et satellites actifs

Mode de fonctionnement d’un récepteur GNSS, satellites utilisés dans la solution de navigation
rapportée par les sentences GGA ou GNS et valeurs DOP. Si seulement un GPS, un GLONASS, un
Galileo, etc. est utilisé pour la solution de position rapportée, I'identificateur de I'émetteur est GP,GL,
GA, etc. et les valeurs DOP relévent du systeme individuel. Si GPS, GLONASS, Galileo, etc. sont
combinés pour obtenir la solution de position rapportée, plusieurs sentences GSA sont produites, une
avec les satellites GPS, une autre avec les satellites GLONASS, puis une autre avec les satellites
Galileo, etc. chacune de ces sentences GSA doit avoir comme identificateur d'émetteur “GN”, pour
indiquer que les satellites sont utilisés en solution combinée et que chacun doit avoir le PDOP, le

HDOP et le VDOP des satellites combinés utilisés dans la position.
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Identificateur du systéme GNSS (voir Note 2)

$--GSA, a, X, XX, XX, XX, XX, XX, XX,XX,XX,XX,XX,XX,XX, X.X, X.X, X.X, h*hh<CR><LF>

L VDOP

HDOP

— Mode: 1 = relevé non diepnnihln, 2 = On’ 3 =13D

PDOP
LNuméros d’identifiant (voir Note 1) des satellites utilisés dans

la solution

NOTE 1

d’identificateurs de satellites lors de I'utilisation de systémes de satellites multiples

a) les satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s’é

b)

c)

NOTE 2

| Mode:

les numéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les ites
uméros d’emplacement de satellite 64+. Les nuUR ) ce nent sont compris entre

atellites en orbite.
L'ID du systéme GNSS identifie I'identifi

M = manuel, forcé de fonctionner en mode 2D o

89 a 96 sont disgonible dméroSs, d'emplatement supérieurs a 24 sq

e GNSS selon le tableau ci-dessous.

%tion de numéros
b a été adoptée.

isont compris entre
ero de PRN WAAS

de PRN WAAS.

identifiés par les
1 et 24 pour la

i donne une plage comprise entre 65 et 88. Les

nt attribués a des
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Systéme

Identificateur
du systéme

Identificateur du satellite

Identificateur
du signal

Signal/Canal

GPS

1(GP)

1-99

1 — 32 est réservé pour GPS
33 — 64 est réservé pour SBAS
65 — 99 est indéfini

a b WODN

»

Tous les signaux
L1 C/A

L1 P(Y)

L1 M

L2 P(Y)

L2C-M

L2l

7
8
9-F

2

(s

L5-

\Qser 5

<

GLONASS

2 (GL)

1-99
1 - 32 estindéfini
33 — 64 est réservé pour SBAS

65 — 99 est réservé po

A4

é\\

5-F

Tous IesZgna X
G1P
G2 C/A

GLONASS (M)|G2 P

Réservé

GALILED

3 (GA)

0
1

2
3
4
5
6
7
8

-F

Tous les signalix
Eba
E5b
E5 a+b
E6-A
E6-BC
L1-A
L1-BC

Réservé

‘ RESERVE

G%F

8.3.40

Cette sentence est utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de l'intégrité du récepteur
(RAIM). Les statistiques relatives au bruit de mesures de pseudo distance peuvent étre traduites dans
le domaine de position afin d’obtenir des mesures statistiques de qualité de la solution de position. Si
seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc. est utilisé pour la solution de position rapportée,
I'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, etc. et les données d'erreur relévent du systeme
individuel. Si des satellites de systémes multiples sont utilisés pour obtenir la solution de position,
I'identificateur d’émetteur est GN et les erreurs relévent de la solution combinée.
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$--GST, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.x*hh<CR><LF>

|— Ecart-type de I'erreur relative a l'altitude (m)
Ecart-type de I'erreur relative a la longitude (m)

Ecart-type de I'erreur relative a la latitude (m)

| Orientation du demi-grand axe de I'ellipse d’erreur (en
degrés vrais par rapport au nord)

— Ecart-type du demi-petit axe de I'ellipse d’erreur (m)

L_ Ecart-tvne du demi-arand axe de l'ellinse derretr{m)
P ) 1 7

8.3.41 | GSV — Satellites GNSS en vue

me par

~ rapport au processus de navigation. Les signa e la gamme

Nombre| de satellites (SV) en vue, nombres d’identificate . ites, élévation, gzimut et valeur

SNR. Qpatre satellites par émission au maximu
la sentepce émis sont indiqués dans le

bt le numéro de

Si de multiples satellites GPS, GLONASS, G . sentences GSV
séparéegls avec ID de I'émetteur GP poutr montrer les’sa ellltes GPS en vue ID de I'émetteur GL pour

montrer|les satellites GLONASS en vu
vue, etcl Lorsque plus d'u
tences GSV sépa

des ser
distancs.

L’identif

$--G

lites Galileo en
ifliser également
variation de la

XX, XX, XXX, XX,h*hh<CR><LF>

Quatrieme SV (voir Note|2)

Deuxiéme et troisiéeme SVs (voir Notg 2)

SNR (C/No) 00-99 dB-Hz, nul en cas d’absence de
suivi

— Azimut, degrés vrais, 000 a 359

— Elévation, degrés, 90° maximum

— Numéro d’identifiant du satellite (voir Note 3)

— Nombre total de satellites en vue
— Numéro de message (voir Note 1), 1a 9

— Nombre total de messages (voir Note 1), 1a 9

NOTE 1 Lors de I'envoi d'un message complet, les informations satellite peuvent nécessiter I'’émission de sentences
multiples, contenant toutes des formats de champs identiques. Le premier champ spécifie le nombre total de sentences,
valeur minimale 1. Le deuxieme champ identifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale 1. Pour
une efficacité optimale, il est recommandé d'utiliser des champs nuls dans les sentences supplémentaires ou les données
restent identiques a la premiére sentence.
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Un nombre variable d’ensembles "identificateur-élévation-azimut-SNR de Satellite" est autorisé jusqu’a un

maximum de quatre ensembles par sentence. Les champs nuls sont nécessaires pour les ensembles non utilisés lorsque
moins de quatre ensembles sont émis.

NOTE 3

Numéros d’identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de numéros

d’identifiant de satellite lors de I'utilisation de systémes de satellites multiples, la convention suivante a été adoptée:

a) les satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s’étendent de 1 a 32.

b) Les numéros 33 a 64 sont réservés aux satellites WAAS. Les numéros PRN du systéme WAAS sont compris entre
120 et 138. L’écart entre I'identificateur WAAS SV et le numéro de PRN WAAS est 87. Un numéro de PRN WAAS
de 120 moins 87 donne I'identificateur SV de 33. L’ajout de 87 a I'identifiant SV donne le numéro de PRN WAAS.

c) Les numéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifiés par le numéro
d’emplacement de satellite 64+. Les numéros d’emplacement sont compris entre 1 et 24 pour la constellation
complete GLONASS composée de 24 satellites; on obtient une plage comprise entre 65 et 88. Les numéros allant
de 89 a 96 sont disponibles si les numéros d’emplacement supérieurs a 24 sont attribués a des satellites en orbite.

NOTE 4 |ldentificateur de signal, voir tableau ci-dessous.
AN
Identificateur ldenti 'ca}\g \93
Systéme du systéme Identificateur du satellite d{:‘l}nal\ Sighal/Clanal
GPS 1(GP) 1-99 0 N Tous le¥ signalix
1 — 32 est réservé pour GPS 1 CIA
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 est indéfini L1 M
@ L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
< Q 8 L5-Q
N \(\ 9-F Réservé
GLONA$S | \\\/ 0 Tous les signaiix
1 G1 C/A
2 G1P
3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M)|G2 P
\ 5-F Réservé
R
GALILE GA) 1-99 0 Tous les signaiix
1 - 36 estréservé pour 1 E5a
Galileo SVs 2 E5b
37 — 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Réservé

RESERVE 4aF
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8.3.42 HBT - Sentence de supervision des cadences «Heartbeat»

Cette sentence est prévue pour indiquer que I'équipement fonctionne normalement, ou pour la
supervision d'une connexion entre deux unités.

La sentence est émise a des intervalles réguliers spécifiés dans la norme de ['équipement
correspondante. L'intervalle de répétition peut étre utilisé par 'unité de réception afin de régler la
valeur du délai limite pour la supervision de la connexion.

$--HBT, x.x, A, x*hh<cr><If>

‘ ‘ |— Identificateur de sentence séquentielle (voir Note 3)

L Statut du matériel (voir Note 2)

Intervalle de répétition configuré (voir Note 1)

NOTE 1 |[Intervalle de répétition autonome configuré en secondes. Il convie i comme nul "NULL"

en réponge a une requéte si cette caractéristique est prise en charge.
NOTE 2 |Equipement en fonctionnement normal A = oui, V =non

Ce chamg peut étre utilisé pour indiquer le statut actuel de I'équip . tre le résultat d'une fonction intégrée
de I'essaild'intégrité.

NOTE 3 |L’identificateur de sentence séquenti & J'identifi de message de 0 a|9 qui est assigné
séquentie] 7 i 3

8.3.43

Cap (le il est corrigé pour des dévjations, un cap

magnéti ge par déclinaison.

$--HDG

NOTE 1 ajouter la déviation vers I’est (E) a la lecture du détecteur magnétique;
soustraire la déviation vers I'ouest (W) de la lecture du dét¢cteur magnétique.

NOTE 2 ajouter la déclinaison vers I'est (E) au cap magnétique;

o

soustraire la déclinaison vers I'ouest (W) du cap magnétiqy

NOTE 3 |Le&s’champs de déclinaison et de déviation seront des champs nuls s’ils sont inconnus.

8.3.44 HDT - Cap vrai

Cap réel du navire exprimé en degrés vrais, généré par tout dispositif ou systéme produisant un cap
vrai.

NOTE Il s’agit d’'une sentence déconseillée qui a été remplacée par THS.

$--HDT, x.x, T*hh<CR><LF>

\—LCap, en degrés vrais


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

-218 - 61162-1 © CEI:2010

8.3.45 HMR - Réception du contrdle de cap

Réception du contrdle de cap: cette sentence fournit des données a partir des détecteurs choisis par
HMS grace a une unité centrale de collecte de données et les transmet au contréle de cap.

$--HMR,c--c,c—-C,X.X,X.X,A,X.X,A,a,X.X,a,X.X,A, a, X.X,a,X.X,a*hh<CR><LF>

(voir Notes 1 et 2)
Détecteur 2 Type T = Vrai

|—|7 Déclinaison, en degrés E/O

(voir Notes 1 et 3)
Détecteur de déviation 2, en degrés E/W

S
hlides

jotes 1 et 2)

ique

NOTE 1 convient d’obtenir la déviation pour le

déclinaisd ihconnus, champs nuls.

NOTE 2 ique: ajoutena déviation vers I’est (E) a la lecture du détecteu
aire la déviation vers l'ouest (W) de la lec

magnétique.

NOTE 3

8.3.46 du contréle de cap

Détermi
différen

$--HMS| c%~c,c--¢,x.Xx*hh<CR> <LF>

ajouter la déclinaison vers I'est (E) au cap magnétique;

soustraire la déclinaison vers I'ouest (W) du cap magnéti

. il est possible de choisir deux sources de cap pu

détecteurs et la
magnétique;

ure du détecteur

hue.

s de définir la

|
L Différence maximale, en degrés (voir Note)
Détecteur cap 2, Identificateur

Détecteur cap 1, Identificateur

NOTE Différence maximale acceptée entre les deux détecteurs.
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HSC - Commande de direction de cap

Cap commandé pour conduire un navire. Il s'agit d'une sentence de commande et peut étre utilisée
pour fournir des données d'entrée au contréleur de cap ou pour rapporter le cap qui a été commandé.

Les sentences HTC et HTD sont préférentielles pour les nouvelles applications, plutdét que la sentence

HSC.
$--HSC,

x.x, T, x.x, M,a*hh<CR><LF>
L Indicateur d'état de sentence (Voir Note)
Cap commandé, en degrés magnétiques
Cap commandé, en degrés vrais

NOTE C
command,

R = La se¢

C = La s{
command|

8.3.48

Cette sq
sur la cq

$--HSS,

NOTE 1l

8.3.49

HTC es

e champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d’é
e de configuration modifiant des parameétres. Il convient que ce champ ne so6i

que.

c—¢, X.X, A*fhh<CR><LF>

de contréle du cap / de la route;
HTD+=Données de contrdole du cap / de la route

une sentence de commande. Emet un signal d’entrée (HTC) & un contrdleur,

s actuels ou une

“C” n'est pas une

entence indique les données de mesure i e@ surveillance des contrgintes exercées

de cap afin de

définir des valeurs, des modes et des references, ou emet un signal de sortie (HTD) a partir d'un
contréleur de cap contenant des informations relatives a des valeurs, modes et références utilisés.
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Etat de la sentence (voir Note 7)

$--HTC, A, x.X, a, a, a, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,A,a*hh<CR><LF>
$--HTD, A, x.X, @, a, a, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a, A,A,A,x.x*hh<CR><LF>

Cap du navire, en degrés

Statut hors route
(voir Note 5)

Statut hors cap V

A = dans les limites

V = limite atteinte ou
dépassé

— Statut du gouvernail

- Référence de cap utilisée/ VraitMagnéltique

Limite hors route com
milles marins (sans Si

grés

ks de cap,

cap, en

| Mode virage (voir

T = vitesse de v

NOTE 1
contourng

cette sentence, le
le, le systéme de
gouverne | convient que les
deux champs «mode“de goauverne choisi» et «mode virage» soient ignorés par le contréleur de cap/routg et il convient que
ses comppsantes,informatigues fonctionnent comme si la direction manuelle était choisie.

NOTE 2 |Tous les modes de gouverne représentent la direction telle que choisie par un commutateur-sélecteur de direction
ou par une sentence HTC. Les niveaux de priorité de ces signaux d’entrée et I'utilisation/I’acceptation des champs associés
doivent étre définis et documentés par le fabricant.

Les modes de gouverne choisis peuvent étre comme suit.
M = direction manuelle. Le principal systéme de direction est en cours d'utilisation.

S = Autonome (commande de cap). Le systeme fonctionne comme un contréleur de cap autonome. Le champ "cap
commandé a conduire" n’est pas accepté comme une entrée.

H = Commande de cap. L’entrée du cap commandé a conduire provient d’un dispositif externe et le systeme fonctionne
comme un contrdleur de cap a distance. Le champ "cap commandé a conduire" est accepté comme une entrée.

T = Commande de la route. Le systeme fonctionne comme un contrdleur de route en corrigeant une route recue dans le
champ "route commandée". Les corrections sont effectuées sur la base d'erreurs de route supplémentaires regues (par
exemple a partir d'une sentence XTE, APB, etc.).

R = Commande de gouvernail. Entrée d'angle et de direction de gouvernail commandés a partir d'un dispositif externe. Le
systéme accepte les valeurs données dans les champs «angle de gouvernail commandé» et «direction de gouvernail
commandée» et contrdle la direction par les mémes moyens électroniques utilisés pour les modes S, Hou T.

NOTE 3 Le mode virage définit la maniere dont le navire change de cap lorsqu'il se trouve en mode de direction S, Hou T
selon les valeurs choisies du mode virage données dans les champs "rayon de virage commandé" ou "vitesse de virage
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commandée". Lorsque le mode virage est sur "N", les virages ne sont pas contrélés mais dépendent uniquement de la
manceuvrabilité du navire et des angles de gouvernail appliqués.

NOTE 4 Le suivi commandé représente la ligne de route (segment) entre deux points de cheminement. Il peut étre modifié
de maniere dynamique lors d’un virage de suivi contrélé le long d’un rayon prédéterminé.

NOTE 5 Le statut "Off-track" (hors route) peut étre généré si le mode de direction choisi est “T".
NOTE 6 Il convient d'associer les données dans ces champs a la référence de cap utilisée.

NOTE 7 Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d’états des paramétres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.
R = La sentence est un rapport d’états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans “C” n’est

pdo Ulic \JUIIIIIIGIIdC.
8.3.50 |LR1 - 1% sentence de réponse a longue distance AIS
La senfence LR1 identifie la destination de la réponse et d’information
demandgés par le caractére d’identification de fonction «A» (voir
$--LR1,
voir
3)
te 1)
NOTE 1 rs fournis.
NOTE 2 | et LRF qui sont a
I’origine d
NOTE 3 a 6 bits. Certains
de ces ¢ U Tableau 1 de la
présente “N (voir 7.1.4). 11
convient tions suivantes est
remplie:
- lélén
— I'élément d’information’a été demandé mais n’est pas disponible;
— I'élémenird’information a été demandé mais n’est pas fourni.

8.3.51 LR2 - 2°™ sentence de réponse a longue distance AIS

La sentence LR2 contient les éléments d’information demandés par les caractéres d’identification de
fonction «B, C, E et F» (voir la sentence LRF).


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

- 222 —

Vitesse par rapport au fond, en noeuds
(voir Note 3)

Route par rapport au fond, en degrés,
vrai (voir Note 3)

Longitude, E/O (voir Note 3)

61162-1 © CEI:2010

$--LR2, x,xxxXxXXXX,Xxxxxxxx,hhmmss.ss, llIL.II, a,yyyyy.yy, a,x.x,T,x.x,N*hh<CR><LF>

NOTE 1

NOTE 2

I'origine d|

NOTE 3

- lélén
- lélén

- lélén

Latitude — N/S (voir Note 3)

Heure TUC de la position (voir Note 3)

Date: jjmmaaaa

,/R\r\hiffroe

| et LRF qui sont a
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8.3.52 3°™ sentence de réponse a longue distance AlS

La sentence LR3 contient les éléments d’information demandés par le caractére d’identification de
fonction «l, O, P, U et W» (voir la sentence LRF).

Personnes, 0 a 8191 (voir Notes 3 et 4)
Type de navire (voir Notes 3 et 6)
Largeur du navire (voir Note 3)

Longueur du navire (voir Note 3) ]

$--LR3, X, XXXXXXXXX,C—C,XXXXXX,hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X,X.Xx*hh<CR><|F>

i et 6)

3eth)

NOTE 1

NOTE 2 |[Il convient que le f 5 5 i | et LRF qui sont a
I'origine de cette réponse.

NOTE 3 |Iconvien
rmatio

— I'élément d’info
- lélén
- lélén
NOTE 4

0 = par défe

NOTE 5 [Les carastéres qui peuvent étre utilisés sont énumérés dans I'l'TU-R M.1371, Tableau 14 ASC| a 6 bits. Certains
des caradtéres acceptables’ de ce tableau ASCI a 6 bits sont les caractéres réservés indiqués au Tablegu 1 de la présente
norme. |l ponyient que ces caractéres soient représentés a I'aide de la méthode “*” (voir 7.1.4).

NOTE 6 Voir I'I'TU-R M.1371, paramétre “type de navire et de chargement” pour la plage des valeurs valides de ce champ.

8.3.53 LRF - Fonction AIS a longue distance

Cette sentence est utilisée a la fois lors des demandes d’interrogation et des réponses d’interrogation
a longue distance. La sentence LRF est la deuxiéme sentence de la paire de demande d’interrogation
a longue distance, LRI et LRF (voir la sentence LRI).

La sentence LRF est également la premiére sentence de la réponse d'interrogation a longue distance.
La réponse minimale se compose d'une sentence LRF suivie d'une sentence LR1. La sentence LR2
et/ou la sentence LR3 suit la sentence LR1 si les informations fournies dans ces sentences sont
demandées par linterrogation. Lorsque l'unité AIS créé la sentence LRF pour la réponse a
I'interrogation de longue distance, il convient que les champs 1, 2, 3 et 4 restent tels que regus dans la
requéte d'interrogation de longue distance; et le champ 5 (statut de réponse de fonction) et la nouvelle
somme de contrble sont ajoutés a la sentence de réponse LRF.
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$--LRF, X, XXXXXXXXX, c—C, €—¢C, c—c*hh<CR><LF>

|—Statut de réponse de fonction (voir Note 3)

Demande de fonction, 1 & 26 caractéres

(voir Note 2)

Nom du demandeur, 1 a 20 caractéres
MMSI du demandeur
Numéro de séquence, 0 a 9 (voir Note 1)

NOTE 1 Utilisé pour relier les contenus des sentences LRI et LRF. |l convient que la sentence LRF suive immédiatement la

sentence |LRI et qu’elle utilise le méme numéro de séquence.
nombre de séquences a chaque création d'une paire LRI/LRF. Aprés que le 9 a été
reparte a|nouveau de 0. L’interrogation a longue distance n’est pas valide si les
différents

NOTE 2
afin de demander des éléments d’information spécifiques. Les éléments\d’info
incluant Igur caractére d’identification de fonction dans cette chaine de ea

dans la chaine n’a pas d’'importance. Tous les caractéres sont en ma
fournis s’ils ne sont pas demandés de maniere spécifique — méme s'i
OMI définit I'utilisation de tous les caractéres compris entre A €
disponiblgs auprés de I'unité AIS. Une liste des caractéres d’ide
les informlations demandées:

A=
B

h
”

Nom, indicatif d’appel et numéro~OMI du <\

Date et heure de composition du messag

Position;

m
3
1

Route fond;

-
1]

Vitesse fond;

NOTE 3
de fonctig
de fonctig
d’identific
réponse de

= inform
3 = infornjations.Avn-disponibles depuis I'unité AlS,

4 = |es informations so

Il convient que le procegsus dindeman

disponibles mais non fournies (c’est-a-dire accés limité déterminé par le capitain

leur incrémente le
que le processus
e LRI et LRF sont

on OMI A.851(20),
ont demandés en
de ces caracteres
ons ne seront pas

ité JAIS. La Résolution
éfinies ne sont pas
i-flessous, ainsi que

ives a la «demande

«statut de réponse
que les caractéres
bctéres «statut de

e du navire).

8.3.54 TInterrogation AIS a longue distance

L’interrogation a longue distance de l'unité AIS est réalisée grace a I'utilisation de deux sentences. La
paire de données de formatage de sentences d’interrogation, une sentence LRI suivie d’'une sentence
LRF, fournit les informations nécessaires a l'unité universelle AIS pour déterminer s'il convient qu'elle
construise et fournisse les sentences de réponse (LRF, LR1, LR2 et LR3). La sentence LRI contient
les informations dont I'unité AIS a besoin pour déterminer si les sentences de réponse nécessitent
d'étre construites. La sentence LRF identifie les informations qui nécessitent d'étre dans ces

sentences de réponse.
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Longitude — E/O (coordonnée sud-ouest)
(voir Note 4)

Latitude — N/S (coordonnée sud-ouest)
(voir Note 4)

$--LRI,x,a,xxxxxxXXX, XXXXXXXXX, L1, &, yyyyy.yy, a,lll.ll, a,yyyyy.yy, a*hh<CR><LF>

Longitude — E/O (coordonnée nord-

est) (voir Note 4)
Latitude — N/S (coordonnée nord-est)
(voir Note 4)

MMSI de destination (voir Note 3)

MMS|l du-demandeur

Indicateur de commande (voir Note 2)

~ Numéro de séquence, 0 a 9 (voir Note 1)

NOTE 1 . b htence LRF suive
immédiatg ’ ili é 8 g i le procegsus du demandeur

incrément pssus de mise en
séquence e a nouveau de 0.
L’interrog

NOTE 2 |L’indicateur de commande est un ca S ani j i i iopn. L’indicateur de
commande affecte la logique de réponse de I'Unité ‘indi ane é hamp nul. Lorsque
I'indicatey e di:

— l'unité

— I'unité|AIS n’a pas répondu a

— le champ de «destination» MM

ou
- Le MM

Lorsque Ifi

— l'unité graphique fourni.

NOTE 3 chiffres qui identifie de maniere unique l'unité AIS spécifique. Il convient que cette
unité rép que\ce champ soit nul lorsque l'interrogation concerne une région géographique. Lorsque I'on
s’adresse unité \ spécifique, il n’est pas nécessaire de fournir les coordonnées géographiques de|la région.

NOTE 4 |La région géographique interrogée est un rectangle défini par la latitude et la longitude des angles nord-est et sud-

ouest. Il donvient que~ces champs soient nuls lors de l'interrogation d'une unité AIS spécifique (voir Note 4).

8.3.55 "MEB - Signal d’entrée de message pour une commande de diffusion

Cette sentence est utilisée pour entrer un message pour un stockage ou une diffusion immédiate. La
sentence associe des messages avec des MMSI réels, virtuels et synthétiques.

Le message stocké est associé par le MMSI, l'identificateur de message et I'index d'identificateur de
message. La combinaison du MMSI, de l'identificateur de message et de l'index d'identificateur de
message est utilisée pour référencer le message stocké et lier le message a un programme
d'émission comme défini par la sentence CBR. La diffusion du message stocké commence lorsque le
contenu et le programme du message (voir sentence CBR) ont été entrés.

Pour une diffusion immédiate du message, les données binaires seront diffusées en utilisant les
emplacements réservés par la sentence CBR avec ID du message = 0 et l'index de I'ID du message =
0, ou elles seront diffusées dans les 4 secondes conformément aux regles de RATDMA. Le canal pour
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la diffusion immédiate du message est spécifié par le “canal AIS pour la diffusion du message radio”
(champ de paramétre 4).

Cette sentence peut étre demandée. Lorsqu'elle est demandée, la réponse a la requéte peut contenir
une ou plusieurs sentences et continuera jusqu'a la fin du transfert de toutes les informations
stockées.

1--MEB, X, X, X, X, XXXXXXXXX, XX, X,X,XXXXXXXXX,X,a,5--S,Xx*hh<CR><LF>
— Bits de remplissage (voir Note 10)
Données encapsulées (voir Note 9)
Indicateur d'état de sentence (voir Note 8)
Indicateur de données binaires (voir Note 7)
MMSI| de destination pour les mes sSés

Comportement de diffusion (voir Note(6)

— ldentificateur de message ITU-R M,
— MMSI (voir Note 4)

— Numéro de sentence, 1 a 9 (voir Note 1)
— Nombre total de sentences nécessaires pour
(voir Note 1)

NOTE 1 Le nombre total de sentences requis pour transférer|{ les do nées.du me inaire a l'unité AIS. Le premier
champ spé minimale 1. Le deuxiéme champ identifie
I'ordre dg cette sentence dans le message, inin . tences contiennent le [méme nombre de
champs. \ ili es champs qui n’ont pas changé, tels que
les chamygs 4, 5, 6, 7, 8, 9, et 10.

NOTE 2 |L’i ifi S igl ré b jectifs. Il satisfait aux exigences tellgs qu'énoncées en
7.3.4 et il ‘ } 12. La plage de ce
champ esft limitée par I'I'TU-R M1371 de 0 a 3. del'i ificateur de message séquentiel peut éfre réutilisée apres
que l'unit¢ AIS a fourni I'acquitts . la sentence ABK .

NOTE 3

Pour une il soit nul.

NOTE 4 diffusé, il convient que ce MMSI associe un MMSI réel, virtyel ou synthétique
précédemif

NOTE 5 |Les messages ITU-R M.1371 pris en charge par cette sentence: 6, 8, 12, 14, 25, et 26. Se réféfer a la CEl 62320-

NOTE 6 [0'=vPour un dispositif "AtoN", le message est stocké pour une émission autonome continue cpmme défini par la
sentence CBR. Le message est defini par la combinaison du MMSI, de Tlidentificateur de message et de l'index
d'identificateur de message.

1 = Pour un dispositif AIS de Classe A, une émission simple de 4 s conformément aux régles de RATDMA.

2 — 9 = réservés a un usage ultérieur.
NOTE 7 Le champ de “l'indicateur des données binaires” est compris dans une plage de 0 a 1 avec la signification
suivante:

0 = données binaires non structurées (pas de bits identificateurs d'application utilisés).

1 = données binaires codées comme définies en utilisant I'identificateur d'application a 16-bits (voir ITU-R M.1371,

messages 25 et 26).
NOTE 8 Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d’états des paramétres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d’états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans “C” n’est
pas une commande.
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NOTE 9 |l s’agit du contenu du parameétre "données binaires" pour les Messages 6, 8, 25 ou 26 de I''TU-R M.1371 ou du
paramétre "texte relatif a la sécurité" pour le Message 12 ou 14. Il convient que le nombre réel de symboles a “6 bits” dans
une sentence soit ajusté de telle maniere que le nombre total de caractéres dans une sentence ne dépasse pas la limite de
“82 caractéres”.

NOTE 10 Ce champ ne peut pas étre nul.

8.3.56 MSK - Interface de récepteur MSK

Il s’agit d’'une sentence de commande. Cette sentence est utilisée pour définir les commandes d’un
récepteur MSK radiophare (récepteur de signaux de balises) ou pour rapporter le statut des
commandes d’un récepteur MSK en réponse a une sentence de requéte.

$--MSK @ XX Xdeathh<CR><| F>

\\\\LI_ Indicateur d'état de sentence (voir Note 4)

Numéro de canal (voir Note 3)
Intervalle pour envoyer $--MSS (statut) en seco
Débit binaire auto/manuel A/M (voir Note 2)
Débit binaire de balises (25, 50, 100, 200), en bit
Fréquence auto/manuelle A/M (voir Note 2)
— Fréquence de balises (283,5 — 325,0 kHz)

NOTE 1 [Lorsque les données relatives au statut ne doivent pas e é i ent’que ce champ safit nul.
NOTE 2 [Si “auto” est spécifié, le champ précéden

NOTE 3 [Définir sur "1" ou nul pour les récepteu

NOTE 4 [Ce champ est utilisé pour indiquer /lune sentenece qui es{ un rapport d’états des paramétr¢s actuels ou une

commande de configuration modifiant\des tr . vient que ce champ ne soit pas nul
o 'é es parametres actuels (utilisé pour répondre a une requgte).

ation pour changer des parametres. Une sentgnce sans “C” n’est

8.3.57

Rapport] i i gnal, fréquence et débit binaire depuis un récepfeur de signaux
de balis

$--MSS

Numéro de canal (voir Note)

Débit binaire de balises (25, 50, 100, 200) bits/s
Fréquence de balises, 283,5 kHz a 325,0 kHz
— Rapport signal a bruit (SNR), dB

Intensité du signal (SS), dB/1 uV/m

NOTE Définir sur "1" ou nul pour les récepteurs a canal simple.

En outre, le récepteur de signaux de balises doit répondre aux requétes a l'aide de la demande de
requéte standard (Q). Voir 9.1.7 pour des exemples.

8.3.58 MTW - Température de I’eau
$-- MTW, x.x, C*hh<CR><LF>

Température, en degrés C
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8.3.59 MWD - Direction et vitesse du vent

Direction dans laquelle le vent souffle a la surface de la terre, par rapport au nord, et la vitesse du
vent.

$--MWD, x.x,T,x.X,M,x.x,N,x.x,M*hh<CR><LF>

~ I—‘—Vitesse du vent, m/s
Vitesse du vent, en nceuds

Direction du vent, de 0 a 359° magnétiques
Direction du vent, de 0 a 359° vrais

8.3.60 MWV—=YVitesseetangledevent

Lorsquel le champ de référence est défini sur R (Relatif), les données's igs en précisant
I’angle de vent par rapport a I'étrave/l’axe longitudinal du navire ainsi i vent, ces deux
informafions relatives au navire (en mouvement). Aussi appelé v e la vitesse du
vent reslsentie sur le navire (en mouvement).

Lorsquel le champ de référence est défini sur T (vent théofique/ca données dont fournies en
précisant I'angle de vent par rapport a I'étrave/I'axe longitudi Navi insi que la yitesse du vent,
comme [si le navire était stationnaire. Sur un navire e calculer ces
donnéeg en combinant le vent relatif mesuré et la vitesse d i

Exemple 1: Si le navire avance vers<{ouest & itess 1%euds et que le vent|vient de l'est a
une vitgsse de 10 nceuds, le vent relati 1 s.a 180°. Dans ce méme exemple, le vent
théorique est de 10 nceuds a 180 ° (sjte i éte brutalement, le vent sera de 10 nceuds et
provieng ¥ :

Exempl S itesse de 5 nceuds et que le vent Yient du sud-est
aunev S atiflest de/5 nceuds a 270°. Dans ce méme exemple, le vent
théoriqul R (Si e s’arréte brutalement, le vent sera de[ 7,07 nosuds et
provieng ° a partir de I'étrave).

$--N

tatat, A = données valides, V = données non valides|

ités de vitesse du vent, K = km/h, M = m/s, N = nceud

7

\
T
x vVitesse du vent

VRéférence, R = relative, T = vraie

Anale-de
ce

gTe

vent - de 0° 3 35Q°
VehH—aedJ—aooy
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NAK - Acquittement négatif

En général, la sentence NAK est utilisée lorsqu'une réponse a une sentence de requéte ne peut pas
étre fournie ou lorsqu'une sentence de commande n'est pas acceptée.

Il convient que la réponse a une sentence NAK soit générée en 1 s.

Cette sentence ne peut pas étre demandée.

$--NAK, cc, ccc, c--c, X.X, c--c*hh<CR><LF>

|—Texte descriptif relatif & un acquittement négatif

(voir Note 5)

NOTE 1
sentence

NOTE 2

. Les
ne p¢g

e lesd
traité

Il convien

NOTE 3
Il s'agit dg

NOTE 4

Honnées de formatage d'une sentenc
ut pas étre traitée ou acceptée, soit

L'identificateur unique est utilisé i i ion’ de niveau systéme d'un dispositif, 15 carac

l'identificateur unique nt la sentence NAK, si disponible.
Codes de

5 = acces refusé/pour les données de formatage de sentence requises;

h génération de la

d'une requéte qui

Ui ne peut pas étre

éres au maximum.

n disponibles (par
tic, etc.);

5 de formatage de

6\=\sentence non acceptée a cause d'une mauvaise somme de contrdle;

7 = sentence non acceptée a cause d'un probléme de traitement par le récepteur;
8 a 9 = réservés a un usage ultérieur;

10 = ne peut pas effectuer I'opération demandée;

11 = ne peut pas répondre a la demande ou a la commande a cause d'un probleme de champ de données dans la

sentence;
12 & 48 = réservés a un usage ultérieur;
49 = autre motif comme décrit dans le champ de données 5.

Les valeurs supérieures a 50 peuvent étre définies par les normes du matériel.

Il convient que ce champ ne soit pas nul.

NOTE 5 La longueur de ce champ est contrainte par la longueur maximale de sentence. Ce champ peut étre nul.
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NRM - masque-récepteur NAVTEX

Cette commande est utilisée pour manipuler les masques de configuration qui contrdlent les
messages qui sont stockés, imprimés puis envoyés au port INS du récepteur NAVTEX. Il s’agit d’'une
sentence de commande.

$--

NRM, x hhhhhhhh, hhhhhhhh, a*hh<CR><LF>

Indicateur d'état de sentence (voi

X

Masque type de message (voir Note 4)

r Note 5)

Masque zone de couverture de I'émetteur (voir Note 3)

NOTE 1

fonction gst la suivante:

Indice du tableau de fréquences, 1 a 9 (vai

——Code de fonction, 0 a 9 (voir Note 1)

Le code de fonction est utilisé pour identifier davantage I'objectif

0 — messages de demande du masque donné;
1 — définir/signaler le masque de stockage;
2 — définir/signaler le masque d'impression;
3 — définir/signaler le masque INS;

4 a9 —réservés a un usage ultérieur.

ification du code de

NOTE 2 [L’indicateur de fréquence identifie la NAVTEX a été recgu:

1=4

2=5

3=4

4a9
NOTE 3 netteur est/défini comme un champ hex a 32 bits lorsque le bit le moins
significati € A», le bit suivant est «B» et ainsi de suite jusqu’au bit 25 qui est
«Z». Les pits 31 a 26 ¢ ¢ ori et il convient de les définir sur zéro. Afin de sélgctionner une zone
de couvefture de I'é ie gfinic son_pit correspondant sur un. Pour désélectionner une zone de couverture
de I’émett ini
NOTE 4 moins significatif
représent ant est «B» et ainsi de suite jusqu’au bit 25 qui est «Z». Lgs bits 31 a 26 sont
réservés age, il convient de
définir so bit correspondant
sur zéro.
NOTE 5 bs actuels ou une
command

Ete).

€—=tasentenceestume commande de configuratiom pour thanger desparametres—thme—sent
pas une commande.

nce sans “C” n’est

Lorsqu’un autre dispositif (par exemple un INS) souhaite définir un ou plusieurs masques de bit, il
envoie au récepteur NAVTEX une ou plusieurs sentences NRM. Lorsqu’'un autre dispositif souhaite
déterminer les valeurs actuelles des masques de bits, il envoie au récepteur NAVTEX une sentence
de requéte, de la maniére suivante:

$--CRQ,NRM*hh<CR><LF>

A la réception de cette requéte, le récepteur NAVTEX répondra par une sentence NRM pour chaque
type de masque et pour chaque combinaison de fréquence qu’il peut prendre en charge. Par exemple,
un récepteur NAVTEX qui prend en charge des masques INS, d’'impression et de stockage distincts
pour chacune des trois fréquences de récepteur enverra au total neuf sentences NRM en réponse a la

requéte

ci-dessus.

Utilisation d'exemple:
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$INNRM,2,1,00001E1F,00000023*57

Cet exemple spécifie qu’il convient d’envoyer au port de I'imprimante les identificateurs de message
«A», «B» et «F», regus a partir les zones de I'émetteur «A» a «E» et «J» & «M» sur une bande de 490
kHz. Noter que cette commande définit le masque d'impression pour une utilisation future; il n'existe
aucune sortie immédiate générée suite a la réception de cette commande.

Utilisation d'exemple:
$INNRM,0,2,00001E1F,0FFFFFFF*21

Selon I'exigence de cet exemple, il convient que tous les messages actuellement stockés de tout type
de message, regus a partir des zones de I'émetteur «A» a «E» et «J» a «M» sur une bande de 518
kHz soigemtmmédiatement Tenvoyésau dispositif de demande sous forme d'one seérig de sentences
NRX. Noter que cette commande ne met pas a jour les masques stockés:

8.3.63 [ NRX - Message recu NAVTEX

La sentence NRX est utilisée pour transférer le contenu d’'un\mes g€ u a partir d’un

a ssage NAVTEX
peut dépasser le nombre de caractéres autorlses dans une eul S plusieurs pentences NRX
peuvent|étre requises pour transférer un seul messag

$-FNRX, XXX, XXX, XX,aaxx,Xx,hhmmss.ss,xx,xx CR><LF>

/\ I_ Corps du messpge
(voir Note 7)
Indication d’état
(voir Note 6)
(5 Nombre total de caragtéres erronés
)\/ — Nombre total de caractére$ dans cette

série de sentences NRX (Joir Note 5)

<i > — Année
Q — Mois 1-12
— Jour 1-31
TUC de réception du message
ndice du tableau de fréquences 0-9 (voir Note 4)
x ode de message NAVTEX (voir Note 3)
\ Identificateur du message séquentiel 00-99 (voir Note 2)
\ Numéro de sentence 001-999
Nombre de sentences 001-999 (voir Note 1)

/\/\
IS P
(

NOTE 1 Le nombre total de sentences requis pour transférer le message NAVTEX a partir du récepteur radio NAVTEX. Le
premier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le champ numéro de
sentence identifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Toutes les sentences contiennent le méme
nombre de champs. Pour une efficacité optimale, il est recommandé d'utiliser des champs nuls dans les sentences
supplémentaires ou les données restent identiques par rapport a la premiére sentence (ceci s’applique aux champs 4 a 12).

NOTE 2 L’identificateur du message séquentiel fournit un identificateur unique pour chaque message NAVTEX représenté
par un groupe de sentences. Bien que le code message (champ 4) contienne un numéro de série de message NAVTEX, il
existe des cas particuliers lorsque le numéro de série du message est défini sur 00 et qu’il possede une signification
différente ou lorsque le méme code message peut apparaitre a plusieurs reprises. Lorsque le cas se présente,
I'identificateur de message séquentiel est en mesure d'identifier de maniére unique ce message NAVTEX a partir d'autres
messages NAVTEX possédant le méme code message.

NOTE 3 Le code message NAVTEX contient trois entités associées. Le premier caractére identifie la zone de couverture de
I’émetteur et le deuxiéme caractére identifie le type de message. Ces deux caractéres sont tels que définis au Tableau | de
la Recommandation ITU-R M.625-3, numéros de combinaison 1 a 26. Les caractéres d’identification de I'émetteur sont
attribués par le panneau de coordination IMO NAVTEX; ces caractéres ainsi que les significations des caractéres relatifs au
type de message sont décrits dans le manuel NAVTEX (publication IMO 951E). Les deux caractéeres restants se limitent a
des numéros compris entre 00 et 99 et représentent un numéro de série pour chaque type de message. La valeur 00 est un
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cas particulier et n’est pas considérée comme un numéro de série. Voir CEl 61097-6 pour I'interprétation de la valeur de cas
spécial 00.
NOTE 4 L’indicateur de fréquence identifie la fréquence a laquelle le message NAVTEX a été recu:

0 = non regu en liaison radio (par exemple messages d’essai);

1 =490 kHz;

2 =518 kHz

3 =4 209,5 kHz;

4 a 9 sont réservés a un usage ultérieur.

NOTE 5 Le nombre total de caractéres indique la taille prévue du corps de message envoyé dans cette séquence de
sentences NRX. Il n’inclut pas le surdébit supplémentaire pour les caractéres réservés présentés au Tableau 1.

NOTE 6 . Le statut ‘V’ est
utilisé po eres de fin NNNN
manquants.

NOTE 7 insi sC racnéres réservés, voir
Tableau 1 8

L’exemplq NRX:
<début ds

ZCZC IEQ

ISSUED QN SATURDAY 06 JANUARY 2001.

INSHORH WATERS FORECAST TO 12 MILES

OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FQRELAND TO SE**EY BILL.
12 HOUR$ FORECAST:

SHOWERY | WINDS, STRONGEST

NNNN

<fin de|l' exemp

L’inspectipn des sentencé

SCRNRX,
$CRNRX,
SCRNRX,
$CRNRX,
S$CRNRX,
$CRNRX,
SCRNRX,

Il convien

<début

ISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.

INSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FORELAND TO SE**EY BILL.
12 HOURS FORECAST:

SHOWERY WINDS, STRONGEST IN NORTH.

<fin du décodage>

8.3.64 OSD - Données du navire porteur

Cap, route, vitesse, résumé du courant et de la dérive. Données utiles pour des applications
radar/ARPA, mais ne s'y limitant pas. Les données OSD fournissent le vecteur du mouvement du
navire en se basant sur les capteurs et les paramétres utilisés.
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$--0SD,

NOTE S

et de vitep
les chamys relatifs au courant et a la dérive.

8.3.65

Cette sgntence e tilisé
I'antenng GNSS
relativeg a la positioh d

s’agit d’

Son util

transmett au démarrage et a pIu3|eurs reprlses a des intervalles de 3(

X.X, A, X.X, a, X.X, a, X.X, X.X, a*hh<CR><LF>

S = milles terrestres/h

Position du navire, en degrés vrais

—Référence de vitesse, B/IM/W/R/P (voir Note)

—Vitesse du navire

Unités de vitesse, K = km/h; N = nceuds;

Dérive du navire (vitesse) :I—Manuellement entré

—Reference de direction, B/M/W/R/P (voir Note)

—Route du navire, en degrés vrais

—Statut de cap’ A = données valides, V = données-non.valid

—Cap, en degrés vrais

B = journal de suivi de fond
M = entré manuellement
W = eau référencée

R = suivi radar (d’'une cible fixe)

du navire

a navire ainsi que les dimensions navirg.
mune cohérente (CCRP) peuvent égalemenft étre fournies.
Cette s¢ntence pedit & ilise onfigurer ou rapporter le statut et elle peut étj

valeurs de la route
des données dans

pement tel que
Les données

e demandée. |l

e peut étre de
secondes.
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$- - POS, cc, xx, a, X.X, X.X, X.X, a, X.X, X.X, a*hh<CR><LF>
I— Indicateur d'état de la cible (voir Note 5)
Longueur du navire (en metres) (Voir Note 4)

Largeur du navire (en métres) (Voir Note 4)

— Longueur/Largeur du navire Valide/Non Valide (Voir Note 3)

— Coordonnée Z de la position (en métres) (voir Note 4)

Coordonnée Y de la position (en métres) (voir Note 4)

Coordonnée X de la position (en metres)(Voir:NOte 4)

— Indicateur de validité de la position (Voir Note

— Numéro du matériel 00 a 99 (Voir Note 2)

— Identification du matériel (Voir Note 1)

NOTE 1 [L'identification de I'équipement est présentée par I'ID de I'éme & ableau 4.

NOTE 2 [Le numéro de I'équipement commenc S axi éme équipement. (par ¢xemple 1 = Radar
1,2 =Raglar 2)

Le numér

NOTE 3 i 8. ) alide) est utilisé pour des essais oy pour un dispositif
non confi

NOTE 4 [Systéme de coordination X

a) L'origine (0,0) est située a

b) Composante X: valeur positive (tribe ative (babord) ou zéro (centre).

c) Compgosante Y: positive ou zéro~(distance d’avant a partir de la poupe du navire).
d) Compyosante Z: valed itive [ € la ligne de charge d'été OMI, voir Convention Interngtional OMI sur les

ligne¢ de charge),

e) Lalopgueur du na ngueur intégrale maximale.

Axe Y
(+ seulement)
A

Position St
(XY.2) / \
\ Longueur du
bateau
Axe Z (seulement +
ua.(.m...- k “
axe X (-) » Axe X (+)
Babord V.. Tribord
: (0,0);
! |
—>

1 1
Largeur du bateau

NOTE 5 Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d’états des paramétres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d’états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans “C” n’est
pas une commande.
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8.3.66 PRC - Statut de commande a distance pour propulsion

Cette sentence indique le statut de commande du moteur (ordre du moteur) d'un systéme de
commande a distance. Elle fournit des données détaillées non disponibles dans la sentence ETL du
transmetteur d’'ordres. La sentence doit étre émise a des intervalles réguliers.

$--PRC,x.x,A,x.X,a,Xx.X,a,a,x*hh<CR><LF>

l\\\l— Nombre de moteurs ou d’arbres porte hélice (voir Notes 8 et 9)

Indicateur d’emplacement en fonctionnement (voir Note 7)
Indicateur de mode de tangage (voir Note 6)
Valeur de puissance de tangage (voir Note 5)
— Indicateur de mode tours par minute (voir Note 4)
— Valeur de puissance tours par minute (voir Note 3)
— Statut de puissance du levier (voir Notes 2 et 9)
— Position de puissance du levier (voir Note 1)

NOTE 1 [Position du levier de la puissance du transmetteur d'ordres. -100 a iere toute” (impact

arriére) afla position “avant toute” (navigation full) “ arrét moteur”
NOTE 2 A = données valides
= données non valides

NOTE 3 VYaleur de puissance tours par minute “~\Arriére

NOTE 4 P = Pour cent (%): 0 a 100 % de zéro a xima
R = Tours par minute (tr/m): “-* Arriere

= données non valide

Qe

NOTE 5 Valeur de puissance de‘tanga

NOTE 6 P = Pour cent ( ition “avant toute”

navigation

NOTE 7 | placement. Ce champ se compose d'un seul caracteére.

= Alile,tribord

[ =.Salle de contréle des moteurs

E = Co6té / local moteur
W = Aile (sans spécifier babord ou tribord)
Il peut s’agir d’'un champ nul.

NOTE 8 Caractere numérique pour identifier le moteur ou I'arbre porte-hélice commandés par le systéme. Il est numéroté a
partir de I'axe longitudinal. Ce champ consiste en un caractére unique.

0 = unique ou sur I'axe longitudinal
Impair = tribord
Pair = babord

NOTE 9 |l convient que ce champ ne soit pas un champ nul.
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RMA - Données LORAN-C spécifiques minimales recommandées

Données relatives a la position, a la route et a la vitesse fournies par le récepteur LORAN-C. Les
différences de temps A et B sont celles utilisées pour le calcul de la latitude/longitude. Cette sentence
est émise a des intervalles ne dépassant pas 2 s et est toujours accompagnée par RMB lorsqu'un
point de cheminement de destination est actif. RMA et RMB sont les données minimales
recommandées a fournir par un récepteur LORAN-C. Il convient que tous les champs de données
soient fournis, les champs nuls ne sont utilisés que lorsque les données sont temporairement
indisponibles.

$--RMA, A, llILIL, a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X,a,a*hh<CR><LF>

NOTE 1

NOTE 2
A = Mode
D = Mode|
E = Mode
M = Modg
S = Mode
N = Donn
NOTE 3
convient

D = Diffé
soient pa

8.3.68

Donnée
par un
intégre.
active;
émettre

L Indicateur de mode (voir Notes 2 et 3)

Variation
(voir Note 1

Latitude, en degrés N/S
Statut (voir Note 3): A = données V¢
ou de rapport signal/bruit (SNR)

La variation vers I'est (E) se déduit de/fa route

Indicateur de mode du systéme de pos
autonome;
différentiel;
estimé (navigation a |
entrée manuelle;

simulateur;

Bes non vab
Le champ indica

.-.- entre la position présente et le point de cheminement de des
, un G
Cette 'sentence accompagne toujours les sentences RMA ou RMC lorsqu’une
huand” elle est fournie par un LORAN-C ou un récepteur GNSS, d’autres sys

degrés E/O

n degrés vrais
>noeuds

tement, en cycle

ute vraie.

(champ n°1), qu'il
e A = Autonome et
positionnement ne

tination fournis

SS, un ordinateur de navigation ou par tout autre systéme¢ de navigation

destination est
témes peuvent

$-~RMRB sans $--RMA ou $--RMC
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A, x.x, a, c--c, c--c, lllLIl, a, yyyyy.yy,a,x.Xx, X.X, X.X, A, a *hh<CR><LF>

I— Indicateur de m
(voir Notes 3 et
Etat d’arrivée

V = non saisi ou transm

noeuds

deqgrés vrais__

ode
4)

A = cercle d’arrivée, saisi ou
émis perpendiculairement

is

Vitesse d’arrét a destination, en

Relévement jusqu’a destination, en

NOTE 1

NOTE 2
NOTE 3

A = Mode
D = Mode|
E = Mode
M = Modg
S = Mode
N = Donn
NOTE 4

de mettre

Il convien
champs n

8.3.69

— Distance jusqu’a destination,cer

(voir Note 1)
Longitude du po
E/O

autonome,
différentiel;
estimé (navigation\a
entrée m-
simulateur;

Ees non valides.
du systéme de positionnement compléte le champ d'état (champ

es’les valeurs de 'indicateur de mode, a I’exception de A = Autonome
atifs au statut et a I'indicateur de mode du systeme de positionnement

RMC)— Données GNSS spécifiques minimales recommandées

milles marins

t de destination,

ion, N/S

n°1), qu'il convient
et D = Différentiel.
ne soient pas des

DonnéesTetativesa theure, tadate, ta position, ta Toute et tavitesse fournies par o

n récepteur de

navigation GNSS. Cette sentence est émise a des intervalles ne dépassant pas 2 s et est toujours
accompagnée par RMB lorsqu'un point de cheminement de destination est actif.

RM et RMB sont les données minimales recommandées a fournir par un récepteur GNSS. Il convient
que tous les champs de données soient fournis, les champs nuls ne sont utilisés que lorsque les
données sont temporairement indisponibles.
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n degrés vrais

bcepteur de

a route vraie

ucune dégradation
Blevé pour calculer
Itiple, SBAS ou en

vient de mettre le
Autonome et D =
nnement ne soient

vertissements (ou

Bmp nul et que le

iveau de précision

isponible et satisfait

té calculée en 1 s

ure au niveau de
5t disponible mais
valide n'a pas été

$--RMC, hhmmss.ss, A, lllLIl,a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, XXXXXX, X.X,a, a, a*hh<CR><LF>
Indicateur de mode
(v0|r Notes 2 et 3)
Variation magnétique,
en degrés, E/O (voir Note 1)
Date: dd/mm/yy
Route par rapport au fond, e
Vitesse par rapport au fond, en noeuds
Longitude, E/O
Latitude, N/S
— Statut (voir Note 3) A = données valides V = avertiSsement du-r¢
navigation
TUC du relevé de position
NOTE 1 E = La variation vers I’est (E) se déduit de la route vraie. La variation
NOTE 2 [Indicateur de mode du systéme de positionnement:
A = Autonome. Systéme satellite utilisé en mode non différentiel dan
D = Qifférentiel. Systeme satellite utilisé en mode différentiel dans
E = Mode estimé (navigation a I'estime);
F = RTK flottant. Systéme satellite utilisé en mode cinématique te entiers flottants
M = Mlode entrée manuelle;
N = Aucun relevé. Systéme satellite non utilisé da levé non valide
P = Précis. Systéme satellite utilisé en est défini comme suit: 4
délibérée (comme la disponibilité sélective) e résolution (code P) plus
I relevé de position. P est aussi utilisé 3 5té atilisé en mode fréquence mu
mode positionnement par point précis ;
R = dinématique en temps réel. Systéme satellite uti@m ¢ des nombres entiers fixes
S=M
NOTE 3 du syste esde positionnement compléte le champ d'état, il co
champ d'¢ indicateur de mode, a I'exception de A =
Différenti¢l. ut et a I'indicateur de mode du systeme de positio
pas des ¢
NOTE 4 on' gst.conforme aux exigences de la CEl 61108 relatives aux ‘A
défaillanc Il convient que ce champ ne soit pas un ch
caractere
S = a‘precision de positionnement estimé (95 % de confiance) répond au n
spondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque l'intégrité est dig
) s/du mode de navigation réel, et/ou une nouvelle position valide a 4
engin traditionnel et en 0,5 s pour un engin a grande vitesse.
C=A iNintégrité n'est pas disponible
U= a précision de positionnement estimé (95 % de confiance) est inférig
sion choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou l'intégrité e
passe les exigences du mode de navigation réel, et/ou une nouvelle position
calculée en 1 s pour un engin traditionnel et en 0,5 s pour un engin a grande vitesge.
V = IStatut de-navigation-nen—valideéquipementnefournit pas-dindication-surte-statutde-navigatian.
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8.3.70 ROR - Statut d'ordre du gouvernail

Angle déterminé pour le gouvernail.

$--ROR,x.x,A,x.x,A,a*hh<CR><LF>
Llo—EmpIacement de source de commande (comme TRC)
L rdre du gouvernail a babord (voir Notes 1 et 2)
tatut A= données valides, V = données non valides

Ordre du gouvernail a tribord(ou simple) (voir Notes 1 et 2)
Statut A = valides, V = données non valides

NOTE 1 [Mesure relative de I'angle d'ordre du gouvernail sans unités, = rotations de Ja\proue a babord

NOTE 2 |[Il convient que le champ d'état ne soit pas un champ nul.

8.3.71 | ROT - Vitesse angulaire de virage

Vitesse fangulaire de virage et direction de virage.

$--ROT| x.x, A*fhh<CR><LF>

|
L Vitesse angulaire de virage

8.3.72
Nombre

$--RPM

données valides, V = données non valides
élice, % du maximum, "-" = arriére
"nn

min, = dans le sens inverse des aiguilles d’'une montre
rs ou d’arbres d’hélice, numéroté a partir de I'axg longitudinal

8.3.73

Angle rglatif'\du gouwveftnail, a partir du capteur d’angle du gouvernail.

$--RSA, X.X, A, x.x, AAhh<CR><LF>

|—|— Capteur du gouvernail a babord (voir Notes 1 et 2)
Statut A = données valides,
V = données non valides
Capteur du gouvernail a tribord (ou simple) (voir Notes 1 et 2)
Statut A = valides
V = données non valides

NOTE 1 Mesure relative de I'angle du gouvernail sans unités, = rotation de la proue a babord. La sortie capteur est
proportionnelle a I'angle du capteur mais n’est pas nécessairement 1:1.

NOTE 2 |l convient que le champ d'état ne soit pas un champ nul.
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8.3.74 RSD - Données du systéme radar

Données des paramétres d'affichage du radar.

$--RSD, Xx.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X, X.X, &, a*hh<CR><LF>

L‘— Rotation de I'affichage (voir Note 1)

Unités de distance, K = km
N = milles marins
S = milles terrestres
Echelle de distance utilisée
Relévement du curseur, en degrés dans le sens des

aiguilles d’'une montre a parti
— Distance du curseur, a par
—EBL 2, en degrés
—VRM 2, distance
—— Relévement origine 2 (voir Noje
— Distance origine 2 (voir Note 2)

porteur

NOTE 1
C =route
H = avant
N = nord

NOTE 2 |Origine 1 et orig
ensemblep indépendants d
du navire |porteur.

8.3.75

Identific

de cheni
toujours
la liste d

$--RTE,

—Cercle de distance variable (VRM1)

RTE—@'

—— Ligne de relevement 1 (EBL1),

ine reléevement énoncés du navire porteur ¢t permettent deux

et d’alidades électroniques (EBL) décoylant de la position

, énumérés dans l'ordre d'apparition du point de cheminement
dentifié. Deux modes d’émission sont fournis: "c| indique que la
heminement de [l'itinéraire est en cours d’émission; ["w" indique un
e premier point de cheminement énuméré est toujours|le dernier point
TIR DE), tandis que le deuxiéme point de cheminement énuméré est
ment vers lequel le navire se dirige actuellement (EN DIRECTION DE) et

...... c--c*hh<CR><LF>

— Num
—— Nombre

|
L Identificateur "n" de point de cheminement (voir Note 1)
Identificateurs supplémentaires des points de cheminement (voir
Note 1)
Identificateur de point de cheminement

Identificateur d’itinéraire
Mode message: ¢ = itinéraire complet, tous les points de cheminement
w = itinéraire en service, le premier point de cheminement énuméré est "FROM" (A
PARTIR DE), le deuxiéme est «<EN DIRECTION DE» et les autres constituent le reste
de l'itinéraire
éro de sentence (voir Note 2)
total de sentences émises (voir Note 2)

NOTE 1 Un nombre variable d’identificateurs de points de cheminement, allant jusqu’a "n", peut étre inclus dans les limites
de la longueur de sentence autorisée. Puisqu’il n’existe pas de nombre de points de cheminement spécifié, les champs nuls
ne sont pas nécessaires pour les champs relatifs aux identificateurs de points de cheminement.
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NOTE 2 Lors de I'’envoi d’'un message complexe, un itinéraire unique peut nécessiter I’émission de plusieurs sentences,
contenant toutes des formats de champs identiques. Le premier champ spécifie le nombre de sentences, valeur minimale =
1. Le deuxiéeme champ identifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale = 1. Pour une efficacité
optimale, il est permis d’utiliser des champs nuls dans les sentences supplémentaires lorsque les données restent
inchangées par rapport a la premiere sentence. (A noter que cette pratique peut entrainer un mauvais assemblage de
sentences s’il existe un risque élevé de perte de sentence.)

8.3.76 SFI - Informations relatives a la fréquence de balayage

Cette sentence est utilisée pour régler les fréquences et le mode de fonctionnement a des fins de
balayage et pour acquitter les commandes de configuration. Les fréquences de balayage sont
énumérées dans l'ordre du balayage. Pour la surveillance et la détresse et de la sécurité DSC,
seulement six canaux doivent étre balayés dans la méme séquence de balayage. Pour indiquer un jeu

de fréq ences - auniveat-durédcenteurde-balavaage utiliser tne - sentence-ESE—
S S—adRHead-ad+e6eptetH—Geoatafa g8 tthisSeuUhe-sSe8htehRce— =

$--SFI, X.X, X.X, XXXXXX, C,........ JXXXXXX, c*hh<CR><LF>

’ ‘—l— Sixiéme fréquence, maode\(
Deuxiéme a cinquiéme frég
Mode de fonctionnement (voir NO
(voi ’

Premiére fréquence ou canal IT
Numéro de sentence (voir Note 4
Nombre total de sentences émises (Vo

NOTE 1 [Mode de fonctionnement:

d = F3E/G3E simplex, téléphone;

e = F3E/Q3E duplex, téléphone;

m = J3E, [éléphone;

o = H3E, éléphone

q = F1B/JRB FEC NBDP, Télex/téléscripteur;

s = F1B/JRB ARQ NBDP, télex/téléscripteur;

t = F1B/J2B réception uniquement, téléscripteuriD
w = F1B/J2B, téléscripteur/DS
x = A1A, Morse, magnétophone
{ = A1A Morse, manipulateu

| = F1C/FRC/F3C, fax;

nul pour g

NOTE 2 i § a e 100 Hz.

Le premig g voi } F doit étre 3 suivi des numéros de canaux ITU commenggnt par des zéros si
nécessairg.

Canaux de télé ayec pour premier chiffre 4; les bandes de fréquences relatives au deuxiéme et au troisiéme
chiffres; 4 arg canaux ITU relatifs aux chiffres quatrieme au sixiéme; chacun présente des|zéros a gauche si

nécessair
Le premig i des canaux VHF doit étre 9 suivi d’'un zéro.

Le numérp suivant est «T», qui indique que la fréquence d'émission de la station du navire est en cours ¢’utilisation comme
une fréqyenceé de canal simplex, ou «2», qui indique que la fréquence d'émission de la station coéliére est en cours
d’utilisation comme une fréquence de canal simplex. Les trois chiffres restants correspondent aux numéros de canaux VHF
qui commencent par des zéros si nécessaire.

NOTE 3 Un nombre variable de champs relatifs aux paires en mode fréquence est autorisé jusqu’a six paires au maximum.
Les champs nuls ne sont pas nécessaires pour les paires non utilisées lorsque moins de six paires sont émises.

NOTE 4 Les informations relatives a la fréquence de balayage peuvent nécessiter I'émission de messages multiples. Le

premier champ spécifie le nombre total de messages, valeur minimale = 1. Le deuxiéeme champ identifie I'ordre de ce
message (numéro de message), valeur minimale = 1.

8.3.77 SSD - Données statiques AIS du navire

Cette sentence est utilisée pour saisir les paramétres statiques dans l'unité AIS d’un navire. Les
parameétres de cette sentence prennent en charge un certain nombre de messages ITU-R M.1371.
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a 511 m (voir Note 3)
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|—Identificateur de source (voir Note 5)

Indicateur de l'indicateur DTE (voir Note 4)

511 m (voir Note 3)

Nom du navire, 1 a 20 cara

NOTE 1 |[Indicatif d’appel du navire. Un champ nul indique que I|nd|
chaine de| caractéres ‘@@ @@ Q@ @@~ est utilisée pour indiquer que

NOTE 2 [Les caractéres qui peuvent étre utilisés dans le nom sont
ces caradfte
norme CHI 61162- 1

indique que nom

‘ceeeE

NOTE 3

référence
longueur
“point de
pas dispopi
de la “posi
champ nu
nombreux
positionng

NOTE 4
I'indicatey
«disponib
seulemen
pour des
cette sentf

0 = Le clgv

1 = Le clgvier et I'affichag

NOTE 5 |L’identificateur de source contient I'ID de I’émetteur de la position source a I'emplacement sur |
les champs“de données 3, 4, 5 et 6. Il convient que I'identificateur de source de “Al” soit utilisé pour la

Réf.position, distance point «A»,

a3 partirde la

La chalne

sont soit inconnus soit incapables de prendre en charge la communication.

ihdiqués au Tableg
e Ia méthode “A” (voir 7.

Position. Réf., distance point. “D,” a partir du barrot
tribord, 0 a 63 m (voir Note 3)

Position, Réf., distance point «C», a partir du barrot
babord, 0 & 63 m (voir Note 3)

Position. Réf., distance point. “B,” a partir de la poupe, 0

broue, 0 a

ir Note 1)

'a pas changé. La

6 bits. Certains de
u 1 de la présente
.4). Un champ nul
de caracteres
onible.

tribord au point de
+ B représente la
.1371, Message 5,

ifion indiquée” n’est

point de référence
). L'utilisation d’un
5 changé. Dans de
nt de I'antenne de

nées. L’objectif de
lle est définie sur
‘indicateur DTE est
sion est disponible
xterne en utilisant

e navire, défini par

source de position

interne des unités AIS. Ce champ de données permet a l'unité AIS de distinguer la source d'informations relatives a la
position dans le but de changer la diffusion des informations dans le message VDL 5 pour I'emplacement de I'antenne du

capteur de position sur le navire.

8.3.78 STN - Identificateur de données multiples

Cette sentence est émise avant chaque sentence individuelle lorsqu’il est nécessaire que le récepteur
détermine la source exacte des données dans un systéme. Les exemples peuvent inclure I'équipement
de mesure de profondeur bifréquence ou I'équipement qui intégre les données issues d’un certain

nombre de sources et produit une seule sortie.
$--STN, xx*hh<CR><LF>

I— Numeéro d’identificateur de I’émetteur, 00 a 99
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8.3.79 THS - Cap vrai et statut

NOTE Cette sentence remplace la sentence déconseillée HDT.

Cap réel du navire, en degrés vrais, généré par tout dispositif ou systéme produisant un cap vrai.
Cette sentence inclut un champ «indicateur de mode» fournissant des informations critiques liées a la

sécurité concernant les données de cap, et remplace la sentence déconseillée HDT.

$--THS,x.x,a*hh<CR><LF>
L— Indicateur de mode (voir Note)
Cap, en degrés vrais

NOTE

rldicateur de mode. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

\ = Autonome

= Mode estimé (navigation a I’estime)
M = Entrée manuelle

B = Mode simulateur

= données non valides (y compris le mode veille)

8.3.80 | TLB - Etiquette cible

Etiquettes cibles communes pour les cible
étiquette¢s aux cibles suivies a un dispo

cibles indiquées par deux r

$--TLB,Xx.x,c--C,X.X,C--C,...
LI

e attribuée a la cible ‘n’ (voir Note 2)
omhbre de/cibles «n» rapporté par le dispositif.

ce est utilisée pol
ées relatives aux cib
exemple via le TTM — message de cible=sui . permettra a tous les dispositif
données relatives aux cibles suivies d’util 3 \ble d’étiquettes commun (p

r spécifier des
es suivies (par
s affichant des
ar exemple les

~

NOTE 1 nyoyer plusieurs paires numéro de cible /étiquette dans un seul mefssage, la longueur
de senten i le\nombre d’étiquettes autorisées dans un message.

NOTE 2 indiquent qu’aucune étiquette commune n’est spécifiée, et non qu’il conyient d'utiliser une
étiquette t d’utiliser un champ nul comme un paramétre fictif. Il convient qu’un disposjtif fournissant des

données felatives a
TLB spécifiant une étiquette commune.

e suivie utilise son étiquette «locale» (souvent le numéro de cible) sauf s’il a

recu une sentence
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8.3.81 TLL - Latitude et longitude de la cible

Etiquette relative au numéro, au nom, a la position et a I'heure, utilisée dans les systémes de suivi de

cibles.

$--TLL, xx, lILI, a, yyyyy.yy, a, c--c, hhmmss.ss, a, a*hh<CR><LF>

Longitude de la cible, E/O

I— Cible de référence (voir Note 2)
= R, sinon nul
Statut de la cible (voir Note 1)
TUC de données
Nom de la cible

Latitude de la cible, N/S
L Numéro de la cible 00 — 99

NOTE 1 |Statut de la cible:

L = Perdule, la cible suivie a été perdue;
Q = requédte, la cible est en cours d'acquisition;
T = suivi.

NOTE 2 [Cible de référence: définie sur «R» si la cible est une ré
du navire |porteur, sinon nul.

8.3.82 | TRC — Données de commande

iner la positi

Cette sentence fournit le statut des donné > 3 de pour les dispositifs du pr|

sentence peut également étre utilisée ¢ nce de commande (voir Note
fournitu it étre des intervalles réguliers.

$--TRC,

Oir Note 6)
de tangage (voir Notes 5 et 8)

NOTE 1 acte érique pour identifier un propulseur dans le systéme. Il est numéroté a partir de

Ce chamg

Impair 5 Propulsedr d’étrave

Pair=" Propulseurs de poupe

on ou la vitesse

ppulseur. Cette
9). Lors de la

I’axe longitudinal.

NOTE 2 “-* = babord

NOTE 3 P = Pour cent (%): 0 — 100 % de zéro a la valeur rpom maximale
R = Tours par minute (tr/m)

V = données non valides
NOTE 4 “-“ = babord

NOTE 5 P = Pour cent (%)
D = Degrés (°)

V = données non valides
NOTE 6 Direction du propulseur en degrés (O0 - 3600). Il peut s’agir d’'un champ nul.

NOTE 7 Indication pour identifier 'emplacement. Ce champ se compose d'un seul caractére.
B = Pont
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P = Aile babord

S = Aile tribord

C = Salle de contrdle des moteurs

E = Coté / local moteur

W = Aile (sans spécifier babord ou tribord)
NOTE 8 Il convient que ce champ ne soit pas un champ nul.
NOTE 9 Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des parametres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d’états des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des parameétres. Une sentence sans “C” n’est

<l
asS e commmanae:

8.3.83 | TRD - Données de réponse du propulseur

Cette sgntence fournit les données de réponse des dispositifs du
$---TRD|x,x.x,a,x.x,a,x.x*hh<CR><LF>
LI— Réponse azimut (voir Note 6)

Indicateur de mode de tangage (voir
Valeur de réponse de tangage (veir Note 4

NOTE 1 [Caractére numérique pour identifier un pro S I’axe longitudinal.
Ce champg consiste en un seul chiffre:

Impair = Propulseur d’

NOTE 2 '-" = babord

NOTE 3 IP = Pourc aledr rom maximale

NOTE 4 °
NOTE 5

NOTE 6 de la poussée en degrés (00 - 3600). Il peut s’agir d’'un champ nul.
NOTE 7

8.3.84 TTD - Données relatives a la cible suivie

Cette sentence est utilisée pour émettre des cibles de radar suivies en format compressé. Cela
permet le transfert de plusieurs cibles avec un minimum de surdébit. Les étiquettes des nouvelles
cibles sont définies par la sentence TLB pour réduire l'utilisation de la bande passante. L'émission de
quatre cibles au plus dans la méme sentence est possible.


https://iecnorm.com/api/?name=3e1bd0065490c097854f31e1aad50023

— 246 -

61162-1 © CEI:2010

1--TTD, hh, hh, x, s—s, x*hh<CR><LF>
Nombre de bits de remplissage, 0 a 5
(voir Note 4)
Données encapsulées relatives aux cibles suivies
(voir Note 3)
Identificateur de message séquentiel, 0 8 9
(voir Note 2)
Numéro de sentence Hex, 01 & FF
(voir Note 1)
Nombre total hex de sentences nécessaire au transfert du
message, 01 a FF (voir Note 1)
NOTE 1 Le transfert de toutes les cibles suivies peut nécessiter I’émission de sentences multiples. Le premier champ
spécifie I§ nombre total de sentences UlIlISEES pour un message, valeur minimale 1. Le deuxie champ] identifie I'ordre de
cette senfence dans le message, valeur minimale 1. Tous ces champs ne peuvent étre des champs-auls.
NOTE 2 [L’identificateur de message séquentiel fournit un numéro d’identificatio al 9 qui est assigné
d'une fagpn séquentielle et est incrémenté pour chaque nouveau message multi-s yiffre repasse a 0.
Pour un message exigeant des sentences multiples, chaque sentence du mesgsage conti éro d’identification
de messdge séquentiel. Il est utilisé pour identifier les sentences contenant de ssage. Il est ainsi
possible fljue d’autres sentences puissent étre entrelacées avec les s qjs collectivement,
constituent un seul message. Il convient que cela soit un champ nul pour ule sentence.
NOTE 3 ées sont stockées
avec le bij ix blts Une senfence peut contenir
entre une n maximum de 60
caractere
NOTE 4 ionen 7.3.4.2.
Parametre Nombre blts \/ Description
La version du protocole doit toujours étre définie sur
Version du 0 %3 zéro pour la structure définie ci-dessoug. Autres
protocolg valeurs sont réservées pour une future modification
/\ de cette structure.
Le numéro de cible associé a I'étiquettelavec le
Numéro|de la cible 0 a 1023 numéro correspondant. Le numéro de cible zéro est
réservé pour une cible non suivie.
a 359,9° Systéme de coordonnées Nord haut
Relévenient vrai 1
Pas 0,1° 409,5 deg = donnée non valide ou non gpplicable
a 409,4 nceuds Voir mode vitesse et mode de stabilisation
Vitesse 1
Pas 0,1 nceud 409,5 nceuds = donnée non valide ou ngn applicable
\) a359,9° Voir mode vitesse et mode de stabilisatjon
Route 12
Pas 0,1° 409,5 deg = donnée non valide ou non gpplicable
Cap signalé depuis I'AlS, systéeme de coordonnées
5 ° Nord haut
Cap (Cible AIS 19 a 3599
uniquement) Pas 0.1° 409,4 deg = Donnée non valide ou non applicable
409,5 deg = Aucune donnée, cible suivi par le radar
Valeur Radar AlIS
000 Pas de suivi Aucune cible a
suivre
Acquisition de cible . .
Statut de la cible 3 001 (non etablle) Cible en veille
AIS suivie
010 Cible perdue Cible perdue
011 Réservé Réservé
Suivi établi, pas Cible activée, pas
100 \ \
d'alarme d'alarme
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Distance et

Paramétre Nombre de bits . . Description
résolution
101 Réservé Réservé
110 Suivi établi, alarme glg):;:ctlvee,
CPAITCPA CPA/TCPA
Cible activée,
111 Suivi établi, alarme alarme
CPA/TCPA acquittée | CPA/TCPA
acquittée
Mode de ) 0 = Autonome (normal)
fonctionnement 1 = Cible d'essai
a 163,83 NM Distance vers la cible
Distancd 14
Pas 0,01 NM 163,84 NM = don/eQ on v@%\ou non japplicable
0= Vltesse et route v
Mode Vilesse 1
1 = Vitess et ro elatives
Mode d€ 1 0 = Au<dessus du O|
stabilisation
Parameétfre = vés OWH future
. A 2
Reéserve N\ \Lofjjur?\défi isur zéro
] Le um(é\er' est réservé s'il n'y a aug¢une
Numeéro |de corrélation / association
Corrélation / 8 az2

d'Associfation

numéro commun est attribué aux cib
| associées

les corrélées

TOTAL

b&lﬁ/=15 caractéres

N/A: N

NOTE

di

4

K

)

s ce calcul.

X
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TTM — Message de cible suivie

Données associées a une cible suivie concernant la position du navire porteur.

$--TTM,

NOTE 1
L = Perdu|

Q = requ§
T = Suivi.

NOTE 2
du navire

8.3.86

Senten
variable

XX, X.X, X.X, a, X.X, X.X, a, X.X, X.X, a, ¢--C, a, a, hhmmss.ss, a *hh<CR><LF>
Type d'acquisi

A = Automatiq
M = manuelle
R = rapportée

+ o

tion

ue

Heure des données (TUC)

o N0 P | 1 I Lr Y P — AL
_\/IUIB dc reciercliice A VUINNOULE £
sinon nul

—Statut de la ciblg

TUT + Emission de texte multilingue

g destinée & prendre en charge un texte muitiingue a tafde dunm champ H
dans la définition de la sentence.

=R,

on

Fs (T/R)

bition ou la vitesse

ex de longueur

La structure de la sentence est identique a la sentence TXT, cependant, elle posséde deux champs
supplémentaires. Il existe un champ «identificateur de source» utilisé pour identifier I'origine de la
sentence ainsi qu’un champ «code de traduction» qui est utilisé pour définir le systeme de codage du
corps de texte. Ceci permet |'utilisation de codes multilingues comme les codes Unicode ou d'autres
codes. Une méthode propriétaire de tableau de conversion est incluse pour permettre d’envoyer des

messag

es prédéfinis dans des sentences courtes.
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$--TUT,

— 249 -
aa, hh, hh, x, c--¢, h--h*hh<CR><LF>
Corps de texte (voir Note 5)
Code de traduction pour le corps de texte (voir Note 4)

Identificateur de message séquentiel, 0 & 9 (voir Note 3)

—Numéro de sentence, 00 a FF (voir Note 2)

—Nombre total de sentences dans les messages, 01 a FF (voir Note 2)

— Identificateur de source (voir Note 1)

NOTE 1
message.

NOTE 2
identiqueg.
Le troisid
efficacité
restent in

NOTE 3
sentenceq
un messa

NOTE 4
déterming

NOTE 5
Le nombi
maximale

u=>

A ou 1-16

me champ identifie la séquence de cette sentence (numéro d
optimale,
Changées par rapport a la premiére sentence.

ge texte.

Le code de traduction identifie la méthode de codage‘de cra
le nombre maximal d’emplacements de ca s ex dispenible

Le corps de te

il est recommandé d'utiliser des champs nuls dan

s Hex utilisée dans le cham

empldcements de caracteres Hex dans le corps d
ent suivie du code mnémotechnique du fabricant
de la société XYZ a généré un message TUT|

est constituél de e
lettre emple:
traduc propriétaire.

“«b» serait représentée par hex DE. La “Katakana lettre A” ne peut pas étre

ent qui a émis ce

formats de champ
ur mlnlmale 01hex
b 01", Pour une
s ou les données

nt a un groupe de

efjuence constituent

b corps de texte et
te”.

u texte. Ce champ
composé de trois
avec un code de

bde de traduction”.
queur de sentence

caractére Unicode
x 0041, alors que

aractére ASCII est

,|alors que la lettre

représentée par 2

codes de caractéeres Hex.

P<aaa> =>

Scénario

Jusqu'a cinquante-trois caractéres définis par I'utilisateur a 4 bits y compris les délimiteurs de code. Ceux-ci

sont destinés a étre utilisés comme un index ou une entrée dans un tableau de conve

rsion (propriétaire)

définie par I'utilisateur. Chaque caractére est représenté par 1 ou plusieurs codes de caractéres Hex.

d'exemple contenant les codes de traduction propriétaires et Unicode:

Une sonde de profondeur envoie un avertissement de “Shallow Water!” ("Eaux peu profondes !") a un
systéme de navigation intégré a l'aide de code de traduction propriétaire. Le systéme de navigation
intégré envoie un message texte Unicode a un affichage a distance dans la langue locale de Kaniji.

$SDTUT,

En recevant cette sentence,

SD,01,01,1,PXYZ,02*6D<CR><LF>

le systéme de navigation intégré consulterait son pro

pre tableau de

contenu de texte Unicode référencé par la valeur 02. Le texte rapporté dans cet exemple TUT est
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“Shallow Water!” ("Eaux peu profondes !")Noter qu’il n’existe aucune contrainte relative au nombre de
caractéres hex utilisés pour représenter la valeur de recherche. Elle pourrait étre représentée
dans le champ par 2, 02, 002 ou 0002, tant que I’émetteur et le récepteur savent comment interpréter
ce corps de texte propriétaire.

Le systéme de navigation intégré pourrait ensuite générer et envoyer a un dispositif d’affichage a
distance la sentence suivante a l'aide du code de traduction unicode et dans la langue locale
souhaitée; le Kanji dans cet exemple. L’équivalent Kanji de «Eaux peu profondes !» est “‘R#MEER" et
il est représenté selon un unicode comme les codes hex 6D45 702C 5371 967A.

$INTUT,SD,01,01,1,U,6D45702C5371967A*5D<CR><LF>

Le méme texte “Shallow Water!” ("Eaux peu profondes !") aurait pu étr
navigatipn intégré a I'aide du code de traduction ASCIl comme présentéci

généreé parl le systéme de
ous:

><p

$INTUT|SD,01,01,1,A,5368616C6C6F7720576174657221*4B<C

8.3.87 | TXT — Emission de texte

Pour I'émission de messages texte courts. Les messz
'aide dg sentences multiples.

ohgs peuvent étre émis a

$--TXT,kx,xx,xx,c--c*hh<CR><LF>

=

NOTE 1 tntences multiples,
contenant | valeur minimale =
1. Le deyxi ’our une efficacité
optimale, | i données restent
inchangég is assemblage de
sentenceq

NOTE 2 |L’i ifi e n_nombye compris entre 01 et 99 utilisé pour identifier les différentd messages texte.
NOTE 3 le autorisée (c’est-
a-dire jus

Exemplé: PS envoie un message texte d’alarme (message ID 25 DR MODE -
ANTEN revenant au mode "dead-reckoning" (navigation a I’estime) gn raison d’une
défaillance de)l'antenne (noter I'utilisation de “* 21” pour indiquer “!”, voir 7.1.4).

$GPTXT,01,01,25,DR MODE-ANTENNA FAULT?21*38<CR><LF>

8.3.88 UID - Emission du code d’identification de l'utilisateur
Cette sentence permet a un utilisateur d’envoyer a un systéme un message d’identification.
$--UID, c--c, c--c*hh<CR><LF>
L Code d’identification de I'utilisateur 2 (facultatif) (voir Note 2)

Code d’identification de I'utilisateur 1 (voir Note 1)

NOTE 1 Le code d’identification de I'utilisateur (UIC) peut contenir jusqu’a 20 caractéres alphanumériques (A-Z, a-z et 0-9).
L'UIC sera utilisé par le systéme de réception pour identifier I'utilisateur et vérifier la validité de la demande. L’'UIC peut étre
enregistré pour des fins de comptabilité. L'équipement mobile nécessite d'avoir les moyens de saisir les deux UIC (par
exemple dialogue de saisie).
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