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Validité de la présente publication

Le contenu technique des publications de fa CEl est cons-
tamment revu par la CEIl afin qu'il reflete I'état actuel de
la technique.

Des renseignements relatifs a la date de reconfirmation de
la publication sont disponibles auprés du Bureau Central de
la CEL

Les renseignements relatifs & ces révisions, a [‘établis-
sement des éditions révisées et aux amendements peuvent
étre obtenus auprés des Comités nationaux de la CEl et
dans les documents ci-dessous:

Validity of this publication

The technical content of IEC publications is kept under
constant review by the IEC, thus ensuring that the content
reflects current technology.

Information relating to the date of the reconfirmation of the
publication is available from the IEC Central Office.

Information on the revision work, the issue of revised
editions and amendments may be obtained from IEC
National Committees and from the following IEC
sources:

. ulletin de la CEI

. nnuaire de la CEI
ublié annuelilement

L atalogue des publications de la CEI
ublié annuellement et mis a jour réguliérement

Terminologie

En ce qui concerne la terminologie générale, le lecteur se
reporterd a la CEl 50: Vocabulaire Electrotechnique Inter-
national |(VEI), qui se présente sous forme de g apltres
séparés | traitant chacun d'un sujet défini. 3
complety sur le VEI peuvent étre obtenus sur d
Voir également le dictionnaire multilingue de la CEI.

Les termjes et définitions figurant dans la prés
cation dnt été soit tirés du i &
approuvgs aux fins de cette publicatio

Pour les|symboles d
signes dusage généra
consultefa:

élec

et pour lgs appareils électromédicaux,

e [EC Bulletin

Il to IEC 50:
\/), which is
separate chapters epch dealing
. Full details of the |EV will be
. See also the IEC [Muitilingual

)6 and definitions contained in the pfesent publi-
ave either been taken from the IEV of have been
ifically approved for the purpose of this publication.

spe

Graphical and letter symbols

For graphical symbols, and leiter symbols| and signs
approved by the IEC for general use, readers afe referred to
publications:

— |EC 27: Letter symbols to be used [n electrical
technology;

- |EC 417: Graphical symbols fdr use on
equipment. Index, survey and compildtion of the
single sheets;

— |EC 617: Graphical symbols for diagrams;

and for medical electrical equipment,

- la CEl 878: Symboles graphiques pour
équipements électriques en pratique médicale.

Les symboles et signes contenus dans la présente publi-
cation ont été soit tirés de la CEl 27, de la CEl 417, de la
CE! 617 et/ou de la CEI 878, soit spécifiquement approuvés
aux fins de cette publication.

Publications de la CEl établies par le
méme comité d'études

L'attention du lecteur est attirée sur les listes figurant & la fin
de cette publication, qui énumérent les publications de la
CEl préparées par le comité d'études qui a établi la
présente publication.

— |EC 878: Graphical symbols for electromedical
equipment in medjcal practice.

The symbols and signs contained in the present publication
have either been taken from IEC 27, |IEC 417, IEC 617
and/or IEC 878, or have been specifically approved for the
purpose of this publication.

IEC publications prepared by the same
technical committee

The attention of readers is drawn to the end pages of this
publication which list the IEC publications issued by the
technical committee which has prepared the present
publication.
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION ET
DE RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -
INTERFACES NUMERIQUES -

Partie 1: Emetteur unique et récepteurs multiples

AVANT-PROPOS

3) Ces décisions constituent des r
rapports techniques ou de guides @
re possible, les Normes internati

4) Dans le but d’encourager l'unificationinterna
& appliquer de fagp g, dans to >
dans leurs nor i : gioniales. divergence entre la norme de la

nationale ou r doit étre ndiquée en termes clairs dans cette derni

2.1 a été établie par le comité d’études §
jon et de radiocommunication maritimes.

la NMEA est de maintenir autant que possible cet objeq

Dis Rapport de vote

normalisation
CEl). LaCEl a

itions fixées par

, préparés par les

de normes, de

CEl s’engagent

El et la norme
e.

ga]es de la CEI

0 de la CEl:

est basée sur le document NMEA 0183, vergion 2.01, et

itif commun.

80/105/DIS 80/114/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote

ayant abouti a I'approbation de cette norme.

Les annexes A et B sont données uniquement a titre d’information.
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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION EQUIPMENT
AND SYSTEMS - DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

EFOREWORD
o EW O

comprising all national electrotechnical committees (IEC National Committee
promote international cooperation on all questions concerning standard
eledtronic fields. To this end and in addition to other activities, the |IEQ pub

borates closely with the International Organization
itions determined by agreement between the two orgahi

tees on
early as

jittees undertake to apply IEC Intefnational
1 their national and regional standafds. Any

national or regional standard shall bg clearly
ated in the latter.

International
Maritime navigatior

This : non NMEA 0183, version 2.01 and it is the intertion of
IEC & ‘ i ar as it is possible this commonality.

en prepared by IEC technical commitiee 80:
tion equipment and systems.

The t¢ s<sta d\is based on the following documents:

DiS Report on voting

80/105/DIS 80/114/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report
on voting indicated in the above table.

Annexes A and B are for information only.
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MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION ET
DE RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -
INTERFACES NUMERIQUES -

Partie 1: Emetteur unique et récepteurs multiples

1 Généralités

1.1

Domaine d’application

échange de
igation et de

efs, depuis un
nises sous la
que position,
ent avoir une
as une trans-

isent pas a concerrjer les appli-

vidéo, une base |[de données

do é qu'il n’a pas été prévu de garantie pour

possibilité d'une vérmcatlor limitée des

erreurs, il convie avec précaution dans toutes les appli-
ations concerna

des spécifi-

suite de la

hte partie de

en vigueur.

partie de la CEl 1162 sont invitées & rechercher la possibilit
plus récentes des documents normatifs indiqués ci-aprés. Les

tords fondés
8 d'appliquer
membres de
g

1a.CEl et de I''SO possédent le registre des Normes internationales en vigueu

UIT-T X.27/V.11: 1988, Caractéristiques électriques des circuits de fonction

symétriques

en double courant pour application générale aux équipements & circuits intégrés dans le

domaine des transmissions de données

NMEA 0183 - Version 2.01:

1994, Association nationale électronique maritime des

Etats-Unis. Norme pour l'interconnexion des appareils électroniques maritimes
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MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION EQUIPMENT
AND SYSTEMS - DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

1 General

2 maritime
mmunication equipment whep irntercon-

nected via an appropriate system.

talker
mation
be from
sion no

This $tandard is intended to support one-way serial data tra
to ong or more listeners. This is data in printable ASCII fe
such [as position, speed, depth, frequency allocation, €

about 3
more

The ¢ ' 3 ndwidth
applid < ensive database or file transfer applica-
tions. 3 limited
error o used with caution in all safety applica-
tions.
Annek A contains ant esoldtions and ITU recommendations t¢ which
this standard @e
in this
pditions
) agree-
ility of
embers

ITU-T X.27/V.11: 1988, Electrical characteristics for balanced double-current interchange
circuits for general use with integrated circuit equipment in the field of data communi-
cations

NMEA 0183 - Version 2.01: 1994, National marine electronics association (USA) -
Standard for interfacing marine electronic navigational devices
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Les termes courants sont définis dans le glossaire de l'annexe B. S’il y a probleme,
les termes doivent &tre interprétés autant que possible en accord avec les rétérences

données en 1.2.

~ Pour les besoins de la présente partie de la CEl 1162 les définitions suivantes

s’appliquent.

émetteur: Tout appareil envoyant des données & d’autres appareils. Le type d'émefteur

est identifié par un bigramme mnémonique. Voir 6.2 (tableau 4).

fécepteur: Tout appareil recevant des donmnées d'um autre appargit. -

2 Documentation des constructeurs

Les manuels pour les utilisateurs ou d'autres doc

chaque phrase;
d)
e)
f)
a)

exigences d

d'interconnekion. Le nombre des récepteurs dépend des possibilités de

Fnis pour un
vent contenir

ases propres
hissions pour

bteur;
face;

bpteur) et de
és, indiquant

mandée.ainsi

sur un cable
la sortie de

I'émetteur et des exigences de la commande d'entrée des divers appareils.

3.1 Céable d’interconnexion

L'interconnexion entre les appareils peut étre faite par un céble a deux
blindé, en paire torsadée.

3.2 Définition des conducteurs

conducteurs,

Les conducteurs concernés dans la présente norme sont les fils des signaux A et B et le

blindage.
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1.3 Deéfinitions

Common terms are defined in the glossary of annex B. Where there is a conflict, terms
shall be interpreted wherever possible in accordance with the references in 1.2.

For the purposes of this part of I[EC 1162, the following definitions apply.

talker: Any device which sends data to other devices. The type of talker is identified by a
2-character mnemonic as listed in 6.2 (table 4).

listener: Any device which receives data from another device.

2 Manufacturer’s documentation

Operptor manuals or other appropriate literature provided fo equn nent th
meet|the requirements of this standard shall contain thefolle ati

a)| identification of the A and B signal lines;
b)| the output drive capability as a talker;

c)

d)
e)| alist of sentences’s
f) | the current sg
g)| an electrical ¢
agtual co

h)| the versio
squght.

its citing

ipnce is

3

One falker and tiple listeners may be connected in parallel over an interconnecting
wire.| The number of listeners depends on the output capability and input drive fequire-
ments-of-individual devices-

3.1 Interconnecting wire

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

3.2 Conductor definitions

The conductors referred to in this standard are the signal lines A and B, and shield.
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3.3 Connexions électriques et exigences de blindage

Toutes les connexions des fils de signaux A sont connectées en parallele avec toutes les
connexions d’appareils A, et toutes les connexions de fil de signaux B en paralléle avec
toutes les connexions d’appareils B. Il convient que les blindages de tous les cables
(récepteurs) soient connectés au chéssis de I'’émetteur uniquement et ne soient connectés
a aucun récepteur.

3.4 Connecteurs

Aucun connecteur normalisé n’est exigé. Dans toute la mesure du possible des connec-
teurs commerciaux rapidement disponibles doivent étre utilisés. Les constructeurs doivent
fournir & l'utilisateur le moyen d'identifier les connecteurs utilisés.

3.5 Caractéristiques des signaux électriques

Le présent paragraphe décrit les caractéristiques électrique récepteurs.

3.5.1 Définition de I'état des signaux

L'état «inactif, repos, niveau logique 1 ou p Efini par une

L’état «actif, travail, niveau éfini par une

tension positive sur le fil Ap

I rapport aux
‘émetteurs et

A noter que les niveaux ci-d
exigences de tensjon d'entré

Rien n’ L i us d'un émetteur a connecter au circuit commun. Le circuit
de commang i minimum aux

exigence

de réception

sance par la
diode opto-électronique comme indiqué a la figure 1. On doit se reporter aux|exemples de

circuits donnés en 7.2

Le circuit de réception doit étre congu pour fonctionner avec une tension différentielle
d’entrée minimale de 2,0 V et ne doit pas absorber plus de 2,0 mA & cette tension.

NOTE - Pour des raisons de compatibilité avec le matériel congu pour les précédentes versions du NMEA
0183, il est noté que «I'état inactif, repos, niveau logique «1», ou élément binaire d'arrét» avait été alors
défini comme étant dans l'intervalle de -15,0 V a +0,5 V. «L’état actif, travail, niveau logique «0» ou élément
binaire de départ» avait été alors défini comme étant dans 'intervalle de +4,0 V &4 +15,0 V avec une absorp-
tion de courant supérieure a 15 mA.


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

1162-1 © IEC:1995 -11 -

3.3 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.

3.4 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.

3.5 |Electrical signal characteristics

This subclause describes the electrical characteristics of transmi s\and recgeivers

3.5.1| Signal state definitions

The idle, marking, logical 1, OFF or stop bit state i
A with respect to line B.

The 3
A wit

ctive, spacing, logical 0, ON o
respect to line B.

Note that the above A with respect(to B levels a erted from the voltage input
requitements of standard UARTs ang th any\ine _dfivers and receivers provide
invergion.

3.5.2| Talker dzive

on line

on line

/foutput

a logic

e drive
quire-

it shall

exam-

ple ciréuits in 7.2 of this standard.

The receive circuit shall be designed for operation with a minimum differential input

voltage of 2,0 V and shall not take more than 2,0 mA from the line at that voltage.

NOTE - For reasons of compatibility with equipment designed to 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 ©
Circuits de ‘Q
protection
B ©
ey Isolateur opto-électronique
L —
Récepteur n® 2
__________ 1 e - e
. 7 7
L // Circuits de ::V'
.| protection 'j
= —1O Aﬁ
O Iso%ﬁ électromque
ﬁ-T Blindages s AN '
J P
Emetteur CEl 871195

3.5.4 Isolement électrique

A Tintérieur d'un récepteur, il directe entre
la ligne du signal A la ligne de ; e blindage et la terre ou l'alimentation de

puissance du navire. L’isolem

ue ligne et la

es émetteurs
s d’accepter
une période

aux normes
e suivi par les
éléments bmalres de données, le dernier élément sngnmcatlf étant transmls le premier,
comme indiqué sur la figure 2.

Les paramétres suivants sont utilisés:

-~ vitesse de transmission: 4 800 bauds;
— éléments binaires de données: 8 (D7 = 0), pas d’élément de parité;

— élément binaire d’arrét: 1.
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S
Protective Z\q

circuits

~T Opto-isolator

e o e e e o et i e e e e . . e e e

Listener no.2

Q-
>
>
O |-

; . XN
/ Protective N\
4 | circuits

4 )

-0 Q
g
=K

Talker fEE 87195

3.5.4 | Electrical isolation

Withip a listener there shall be no d between the signall line A,
return line B, or shield and ships’ grous: $ ~ from ships ground is rgquired.

355

The 1 ne and

grour

circuit

For p
etween

devices shall b
eithef line an

The following parameters are used:

— baud rate 4 800;
— data bits 8 (D7 = 0), parity none;
— stop bits 1.
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DO | D1 | D2 | D3 | D4 | D5 | D6 | D7 |

L—- Elément bi

Elément binaire de départ

Figure 2 - Format de transmission des données

© CEI:1995

naire d'arrét

Eléments binaires de données

5—Protocote de format desdonnées

5.1 Caractéres

Toutes les données transmises doivent étre interprétée
L'élément binaire le plus significatif du caractére @
transmis sous forme de zéro (D7 = 0).

5.1.1 Caractéres réservés

sélon le tableau des caractéres symboliques de 6.1 (tableau 3).

Ftéres ASCIL.
toujours étre

). Ces carac-
imitation des
nnées.

20 4 HEX 7E)

es utilisables

Hes unités de

indiquer le type de champ de données, le type de phrase, etc., il fayt I'interpréter

5.2 Champs

Un champ consiste en une suite de caractéres utilisables, ou pas de caractére

(champ nul) placé entre deux caractéres appropriés de délimitation.

5.2.1 Champs d’adresse

Un champ d’adresse est le premier champ dans une phrase et suit le délimite

ur «$», il sert

4 définir la phrase. Les caractéres du champ d’adresse sont limités aux chiffres et aux

lettres majuscules. Le champ d’adresse ne doit pas étre un champ nul. Seule
comportant les trois types suivants de champs d’adresse doivent étre transmi

s les phrases
ses.
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DO | Dt | D2 | D3 { D4 | D5 | D6 l D7 l

5

5.1

the

5.1.

The
The

5.1.
The

except those defined a
.1 (table 2).

iné

5.13
ASCI

and

5.1.4

I— Stop bit

Data bits

Start bit

Figure 2 - Data transmission format

Data tormat protocot

Characters

ejght-bit character shall always be transmitted as zero (D

1| Reserved characters

s characters are used for specific forma ch as sentence a

2| Valid characters

valid character se Il characters (HEX 20 to H

e list of the valid character set i

Unde

ime.

&

When individue aracfers are used in this standard to define units of measuren
indic pe of, data field, type of sentence, etc. they shall be interpreted ac
to the bol in 6.1 (table 3).

5.2

t bit of

reserved character set consists of those A éwn in 6.1 (table 1).

nd field

X 7E)
given

xcluded

hent, to
cording

Fields

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

5.2.

1 Address field

An address field is the first field in a sentence and follows the "$" delimiter, it serves to
define the sentence. 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

thre

e types of address fields shall be transmitted:
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5.2.1.1 Champs d’adresse approuvés

Les champs d’adresse approuvés se composent de cing caractéres définis dans la
présente norme. Les deux premiers caractéres sont l'identificateur de I'émetteur dont
la liste est donnée en 6.2 (tableau 4). Les trois suivants constituent le formateur de phrase
utilisé pour définir le format et le type de données. Le tableau 5, en 6.2, donne la liste des
formateurs de phrase approuvés.

5.2.1.2 Champs d’adresse d’interrogation

Le champs d'adresse d'interrogation comprend cing caractéres et est utilisée pour demander
A un émetteur identifié I'émission d’'une phrase spécifique sur un circuit commun séparé.

Les deux premiers caractéres sont l'identificateur d’émetteur de I"appacell de:nandant des
données, les deux suivants sont I'identificateur d’émetteur d reil\gestinataire et le
caractére final est le caractére interrogateur Q.

5.2.1.3 Champs d’adresse propre a un constructeur

un groupe de trois caractéres du code mnémonrique R , utili our identifier
I’émetteur envoyant une phrase privée et to cessaires. La
liste des codes mnémoniques des constr yoir 5.3.3).

ighe de délimi-
ats dont des
champs de données dans| les phrases
ent des caractéres utilisables mais ne sont

g4, les champs
s. doiventselilement étre placés dans une phrase en rgspectant les
irgdle). C'est pourquoi il est essentiel pour un [récepteur de
ptant les délimiteurs plutét que de compter le [nombre total

Les champs de longueurs variables peuvent étre des champs alphanumériques ou
numériques. Les champs numériques variables peuvent comprendre un point decimal et
des «zéros» au début ou a la fin.

5.2.2.2 Types de champ de données

Les champs de données peuvent étre alphabétiques, numériques ou alphanumériques, de
longueurs variables, de longueurs fixes, de longueurs variables ou fixes (avec une portion
fixe dans sa longueur quand le reste varie). Certains champs sont constants, avec un con-
tenu imposé par une définition de phrase spécifique. Les types de champ autorisés sont
résumés en 6.2, au tableau 6.
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5.2.1.1 Approved address field

Approved address fields consist of five characters defined by this standard. The first two
characters are the talker identifier, listed in 6.2 (table 4). The next three characters form
the sentence formatter used to define the format and the type of data. A list of approved
sentence formatters is given in 6.2 (table 5).

5.2.1.2 Query address field

The query address field consists of five characters and is used for the purpose of request-
ing transmission of a specific sentence on a separate bus from an identified talker.

The first two characters are the talker identifier of the device requesting data,\the ntxt two
charapters are the talker identifier of the device being addressed and the finalccharacter is

the qyery character Q.

5.2.1.8 Proprietary address field

P followeq by a
the talker |ssuing
A list of valid|manu-

The

iter and contain valid characters in ac-

4 fields and null fields, specific data fields shall
observing the fleld dellmlters *". Therefore it is

: 3 fields are defined to have fixed length, many are of variable|length
in ord devices to convey information and to provide data with more pr less
precidi i il i i r devi

Variable length fields may be alpha-numeric or numeric fields. Variable numeric fields may
contain a decimal point and may contain leading or trailing zeros.

5.2.2.2 Data field types

Data fields may be alpha, numeric, alphanumeric, variable length, fixed length, fixed/
variable (with a portion fixed in length while the remainder varies). Some fields are
constant, with their value dictated by a specific sentence definition. The allowable field
types are summarized in 6.2 (table 6).
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5.2.2.3 Champs nuls

Un champ nul est un champ de longueur zéro, c'est-a-dire qu’aucun caractére n’est
transmis dans le champ. Les champs nuls doivent étre utilisés quand la valeur correspon-
dante n’est pas fiable ou est indisponible.

Par exemple si I'information de cap n'est pas disponible, envoyer «000» est erroné parce
que l'utilisateur ne peut distinguer «000» indiquant I'absence de données et un cap réel
de «000». Toutefois un champ nul, sans caractéres du tout, indique clairement qu'aucune
donnée n’est transmise.

Un champ nul avec ses délimiteurs peut avoir les aspects suivants, selon sa place dans la phrase:

R 1 =
w5 PRl W SUTE SL 7”7

Le caractére ASCII nul (HEX 00) ne doit pas étre utilisé com

§.2.3 Champs de contréle

les phrases.
r 'OM|, ainsi
contrble. Le
it fe délimitateur de contréle
ents binaires faisant I'addition
a’phrase (élémentg binaires de

naires les plus et les moins sjgnificatifs du
(0 4 9, A & F) pour la transmission. Le

Exemples de 451, A*27 et

$GPVT

gses peuvent
g la présente
g champs des
hiphabétique,

Le/nombre maximal des caractéres d’une phrase doit étre de 82, comprenant|un maximum
eres <P » < >< >.

Le nombre minimal de champs dans une phrase est un (1). Le premier champ doit étre un
champ d’adresse contenant I'identité de I'émetteur et le formateur de phrase qui indique le
nombre des champs de données de la phrase, le type des données contenues et I'ordre
dans lequel les champs de données sont transmis. Le reste de la phrase peut ne contenir
aucun champ de données ou en comprendre plusieurs.

Le nombre maximal des champs autorisés dans une seule phrase n’est limité que par la
longueur maximale de phrase de 82 caractéres. Des champs nuls peuvent étre présents
dans la phrase et doivent toujours étre utilisés si les données pour lesdits champs sont
indisponibles.
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5.2.2.3 Null fields

A null field is a field of length zero, i.e. no characters are transmitted in the field. Null
fields shall be used when the value is unreliable or not available.

For example, if heading information were not available, sending data of "000" is mislead-
ing because a user cannot distinguish between "000" meaning no data and a legitimate
heading of "000". However, a null field, with no characters at all, clearly indicates that no
data is being transmitted.

Null fields with their delimiters can have the following appearance depending on where
they are located in the sentence:

N”ll n’*n u’ <CR><LF>"

The ASCII NULL character (HEX 00) shall not be used as the nul fiel

5.2.3| Checksum field

A che i i i i 9 However, mlinimum

sent ifi i ipme 3 oved sentences
specifically require the checksum field. The checksur st field in a s¢ntence
and fpliows the checksum delimiter characte Jhe is the eight-bit exclusive
OR (pho start or stop bits) of all cha : including "," delimiters,
betw y

The i <ignifi 3 ast significant four bits of the fesult is
converted to two ASCII characters (0 ransmission. The most significant charac-
ter is transmitted first.

Examples of the che i 96 057.970,N,00146.110,E,142451,A127 and
$GP\TG,089.0 Tk

5.3 |Sentences

This $ eneral structure of sentences. Details of specific s¢ntence
forma J e sentences may specify restrictions beyond the general
limitations gi i s part,of this standard. Such restrictions may include defining some
fieldsKas fi e qumeric or text only, required to be non-null, transmitted) with a
certajn

The 1 mber of characters in a sentence shall be 82, consisting of a maximum of

79 characters between the starting delimiter "$" and the terminating delimiter <CR><l F>.

The minimum number of fields in a sentence is one (1). The first field shall be an address
field containing the identity of the talker and the sentence formatter which specifies the
number of data fields in the sentence, the type of data they contain and the order in which
the data fields are transmitted. The remaining portion of the sentence may contain zero or
multiple data fields.

The maximum number of fields allowed in a single sentence is limited only by the
maximum sentence length of 82 characters. Null fields may be present in the sentence
and shall always be used if data for that field is unavailable.


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

-20 - 1162-1 © CEI:1995

Toutes les phrases commencent par le délimiteur de début de phrase, le caractére «$» et
se terminent par le délimiteur de fin de phrase <CR><LF>.

5.3.1 Description des phrases approuvées

Les phrases approuvées sont celles qui ont été congues pour un usage général et sont
détaillées dans la présente norme. La liste en est donnée en 6.3, et elles doivent étre
utilisées aussi souvent que possible. D’autres phrases, non recommandées pour les
nouvelles conceptions d'équipements, peuvent étre rencontrées dans la pratique. La liste
de ces phrases est donnée dans la norme NMEA 0183. Des informations concernant de
telles phrases peuvent étre obtenues auprés de la NMEA.

ASCIl
«$»

<CR><LF>

<champ d’adresse>

[«,» <champ de données>]
[«,» <champ de données>]

[«*» <champ de contréle>]

nts:

HEX
24

ée ci-apres:

fiant le type
miers carac-
formateur de
nnées et les
iques seront
cture par les

ats successifs des champs. Les groupes mnémor
tilisés autant que possible de fagon a faciliter la le
sagers.

Délimiteur de champ: est placé au début de chaque [champ, sauf
dans les champs d’adresse et de contréle. S’il est [suivi par un
champ nul, c’est tout ce qui reste pour indiquer qu’il n’y a pas de
données dans le champ. ;

c---C

«*» 2A

Bloc de données de la phrase: suit le champ d’adresse et est une
série de champs de données contenant toutes les données a trans-
mettre. L'ordre des champs de données est fixé et identifié par le
troisi@me caractére et les caractéres suivants du champ d'adresse
(le formateur de phrase). Les champs de données peuvent étre de
longueur variable et sont précédés par un délimiteur «,».

Délimiteur facultatif de contréle: suit le dernier champ de données
de la phrase. Il indique que les deux caractéres alphanumériques
suivants donnent la valeur HEX du contréle.
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All sentences begin with the sentence starting delimiter character "$" and end with the
sentence terminating delimiter <CR><LF>.

5.3.1 Description of approved sentences

Approved sentences are those designed for general use and detailed in this standard.
Approved sentences are listed in 6.3 and shall be used wherever possible. Other
sentences, not recommended for new designs,may be found in practice. Such sentences
are listed in NMEA 0183. Information on such sentences may be obtained from NMEA.

An approved sentence contains, in the order shown, the following elements:

AS$CII HEX Description
"$ 24 — start of sentence
<dddress field> — talker identifier and matte

[".[ <data field>]
[".[ <data field>]

["T" <checksum field>]
<GR><LF> 0D 0A

5.3.1}1 Approval sentence structure

The following provides a summar ructure:

$aacee, c---c*hh<CR><LF>

ASBCII HEX

talker,
talker.

o formatter. The first two characters identify the
3 pe are the sentence formatter mnemonic code identify-
e data type and the string format of the successiveg fields.
nonics will be used as far as possible to facilitate read-outs by
sers.

Field delimiter. starts each field except address and chgcksum
fields. If it is followed by a null field, it is all that remains to |ndicate
no data in a field.

c---C Data sentence block: follows address field and is a series of data
fields containing all of the data to be transmitted. Data field
sequence is fixed and identified by third and subsequent charac-
ters of the address field (the sentence formatter). Data fields may

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

e 2A Optional 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.
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HEX Description

Champ de contréle facultatif: la valeur absolue calculée par addition
sans retenue (ou exclusive) des huit éléments binaires des données
(& 'exception des éléments binaires de départ et d'arrét) de chaque
caractére de la phrase, mais sauf de «$» et «*». La valeur
hexadécimale des quatre éléments binaires les plus et les moins
significatifs du résultat est convertie en deux caracteres ASCIH
(0-9, A-F) pour la transmission. Le caractére le plus significatif
est le premier transmis. Le champ de contrble est facultatif sauf
quand il est indiqué qu'il est obligatoire.

<CR><LF> 0D OA Termine la phrase: fin de phrase.

ASCII

«$)>
<aa>
<aa>

«Q»

5.3.2 Phrases d’interrogation

53,3 Phrases propres a un constructeur

Les phrases d'interrogation approuvées contiennent, dans I’ iq Nts suivants:

deur
eil

3t les dornées sont demandées
gre de la demande identifian

imiteur de champ de données
grmateur de phrase approuvée de
données demandées

- champ de contréle facultatif

- fin de phrase

ur

ase d’ mterrogatuon est la phrase approuvée qui a étf demandée.
alls qui sont

Ces phrases ne font pas partie de cette norme; elles donnent aux constructeurs un moyen
d'utiliser les définitions de structure de phrase de la présente norme pour transférer des
données qui ne tombent pas dans le domaine des phrases approuvées. Cela arrivera
généralement pour une des raisons suivantes:

a) Les données sont prévues pour un autre appareil du méme constructeur, elles sont
spécifiques a cet appareil, mais pas sous une forme ou un genre d'intérét général;

b) Les données sont utilisées dans un but d’essai avant I'adoption de phrases approuvées;

c) Les données ne sont ni d’'un type ni d'une utilité d’ordre général méritant la création
d’une phrase approuvée.
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ASCII HEX
hh

-23—

Description

Optional 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 optional, except when indicated as
mandatory.

<CR><LF> 0D 0A End of sentence: sentence terminating delimiter.

5.3.2| Query sentences

Query sentences are intended to request approved sentences to/be tran
of two-way communication. The use of query sentences implies tha i
the capability of being a talker with its own bus.

These
facturers to use the sentence structure definitions of this standard to transfer data which
does not fall within the scope of approved sentences. This will generally be for one of the

following reasons:

iited inl a form

| have

s’ the approved sentence that was requested. The use
cooperation between the devices that are interconpected.
5.4s not mandatory and there is no specified time delay between

manu-

a) data is intended for another device from the same manufacturer, is device specific,
and not in a form or of a type of interest to the general user;

b) data is being used for test purposes prior to the adoption of approved sentences;
c) data is not of a type and general usefulness which merits the creation of an

approved sentence.
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La liste de référence des codes mnémoniques des constructeurs fait partie de
tion équivalente NMEA 0183.*

© CEI:1995

la spécifica-

Une phrase propre & un constructeur contient, dans I'ordre indiqué, les éléments suivants:

AScli HEX Description

«$» 24 - début de phrase

«P» 50 - identificateur d’'une phrase propre &
un constructeur

<aaa> - code mnémonique du constructeur

[<caractéres valides,

données du constructeur>]
«*w<champ de co ][5 = TIMD deTo Glefacuoitafi
<CR><LF> 0D 0A - fin de phrase

En dehors de la longueur de phrase limitée de fagon géné ‘emploi\exié de carac-
éres valides seulement, les détails concernant les ¢ données gropres a un
onstructeur ne seront pas inclus dans la présente nor anhil gst demandé que
ormation.
5.3.4 Phrases valides
S aux cons-
tructeurs sont les seules phrases v ne sont pas
5.3.5 Programme temporel
La fréquence de transmijssion™d e en accord
avec les définjtions as spécifiée,
on taux doit étre ¢ leés_cycles de mesure de base ou de calcul mais géné-
ralemen i i
Il est souhe ages soient transmises avec le minimum d'intgrvalles entre
les caractére tas le temps
nécessaire\pour@she
5.3.6 phrases approuvées
ermettre des améliorations ou des additions, les révisions futures dg la présente

norme pou

oht modifier les phrases existantes en ajoutant de nouveaux champs de

données, aprés le dernier champ, mais avant le champ de contréle facy

ltatif et son

délimiteur initial « ». Les récepteurs doivent reconnaitre la fin de Ia phrase par les signes

<CR><LF> et «*», plutét qu’en comptant les délimiteurs de champs. La valeu

r du contréle

doit étre calculée sur tous les caractéres regus, mais sans y inclure «$» et «*», que le

récepteur reconnaisse ou non tous les champs.

*

formellement par le NMEA.

Le Secrétariat du NMEA conserve la liste des références qui comprend les codes enregistrés et adoptés
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The manufacturers’ reference list of mnemonic codes is a component of the equivalent

specification NMEA 0183."

A proprietary sentence contains, in the order shown, the following elements:

ASCli HEX Description
"$" 24 - start of sentence
“p 50 - proprietary sentence ID
<aaa> - manufacturer's mnemonic code
[<valid characters,
manufacturer’s data>]

o
=optiona

0D 0A - end of sentence

details of proprietary data fields are not included in this stapda
that such sentences be published in the manufacturers’ m

5.3.4| Valid sentences

Appra entegces are the only valid
sente hall’'not be transmitted|on the
bus.

5.3.5

Frequency of sentence nsmissi ecified shall be in accordance wjith the
appried sentence d i ee_6.3). " When not specified, the rate shall be cgisistent
with the basic measuremie alcylation cycle but generally not more frequently than
once per sec

It is |desirable ths : e Mransmitted with minimum inter-character spacing,

prefes
comp

5.3.6

In or 2
modify existin

ime to

aptences by adding new data fields after the last data field but be

fd may
re the

optional‘checksum delimiter character "*" and checksum field. Listeners shall defermine

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, "$" and "*" whether or not the listener recognizes all fields.

*  The NMEA secretariat maintains the master reference list which comprises codes registered and formally

adopted by NMEA.


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

- 26 - 1162-1 © CEI:1995

6 Contenu des données
6.1 Définition des caracteres

Tableau 1 — Caractéres réservés

AScClI HEX DEC Description

:SFR: 82 13 ?iitztér;gh::m } Délimiteur de fin de phrase
$ 24 36 Délimiteur de début de phrase

* 2A 42 Délimiteur de champ de contrble

, 2C 44 Délimiteur de champ

I 21 33 Réserve pour un usa

\ 5C 92 Réservé pour unu

A 5E 94

~ 7E 126

ASCII HEX DEC ASClI X DEC
96
97
98
99

100

101

102

103

104

105

106

107

108

109

110

111

112

113

114

115

116

117

118

119

120

121

122

123

124

125

Espace 20 32
Réservé
" 22 34
# 23 35
Réservé

©oNO O AWON
TNLXs<CHOWDOTOZZT X-

Réservé

"*"‘.._."“N‘<><§<C"’(Dﬂ.0'0033_7\"_'—'3'(0"‘®0.00'm

Réservé Réservé

DV A
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6 Data content
6.1 Character definitions

Table 1 — Reserved characters

ASClI HEX DEC Description
<CR> 0D 13 Carriage return } .
<LF> 0A 10 Line feed End of sentence delimiter
$ 24 36 Start of sentence delimiter
* 2A 42 Checksum field delimiter
, 2C 44 Field delimiter
21 33 Reserved for fuiure use
5C 92 Reserved for future use
h 5E 94 Reserved for future usg
~ 7E 126 Reserved tor future u
Table 2 - Valid characte
Scil HEX DEC HEX DEC
pace 20 32 60 96
eserved a 61 g7
22 34 b 62 a8
23 35 c 63 99
eserved d 64 100
A e 65 101
f 66 102
g 67 103
h 68 104
i 69 105
4A 74 i 6A 106
4B 75 k 6B 107
4C 76 t 6C 108
- M 4D 77 m 6D 109
N 4E 78 n 6E 110
0] 4F 79 o} 6F 111
P 50 80 p 70 112
Q 51 81 q 71 113
R 52 82 r 72 114
S 53 83 S 73 115
T 54 84 1 74 116
5 U 55 85 u 75 117
6 \' 56 86 v 76 118
7 W 57 87 w 77 119
8 X 58 88 X 78 120
9 Y 59 89 y 79 121
: Z 5A Q0 z 7A 122
; [ 5B 91 { 7B 123
< 3C 60 Reserved I 7C 124
= 3D 61 ] 5D 93 } 7D 125
> 3E 62 Reserved Reserved
? 3F 63 5F 95
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Tableau 3 - Caracteres symboliques

Symbole d’état; oui; donnée valide; signal d’alarme effacé; auto; ampére
Caractére alphabétique variablede AaZetdeaaz
Bar (pression, 1 000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))); base
Celsius (degrés); route

Caracteére valide; calcul

Degrés (d’arc)

Erreur; est; engin

Brasses (1 brasse vaut 1, 828766 m)

Pieds (1 pied vaut 0,30479 m)

Grand cercle; vert

Bon

Cap du compas; objectif du cap; Hertz; humic

Heures; nombre HEX

Pouces (1 pouce vaut 0,0254 m)
Opération d’entrée terminée
Kilométres; km/h

kilogrammes

Gauche; local; cible perdue

Latitude; litres; I/s

- rX X« - o ITQ @ " mMmmoo O W >

T S 2 3 Z

par minutes

Différence de temps; exact; suivi; cible suivie

Essai

Estime

Signe, si petit «~» (HEX 2D)

Donnée non valide; non; indication de I'état d’alarme; manuel; Volt
Ouest; eau; changement de barre

Caractére numérique variable

Longitude

Temps

N< x g <¢e c|~(¥
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Table 3 ~ Character symbol

Status symbol; Yes; Data valid; Warning flag clear; Auto; Ampere
Alphabet character variable A through Z or a through z

Bar (pressure, 1000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))),Bottom

Celsius (Degrees); Course-up

Valid character; Calculating

Degrees (of arc)

Error; East; Engine

Fathoms (1 fathom equals 1,828766 m)

TMOO O WY >

Feet (1 foot equals 0,30479 m)

Great circle; Green

Good

Compass heading; Head-up; Hertz; Humidity
Hours; HEX number

Inches (1 inch equals 0,0254 m)

Input operation completed

Kilometres; km/h
Kilograms

Left; Local; Lost target
Latitude; Litres; l/s

Z'T(Of\""'

- X X Cu

Time difference; True; Track; Tracked target

t Test

U  Dead reckoning estimate
u Sign, if minus "-" (HEX 2D)
\ Data invalid; No; Warning flag set; Manual; Volt
W  West; Water; Wheelover
X Numeric character variable
y Longitude
4 Time
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6.2 Définitions relatives aux champs

Tableau 4 - Codes mnémoniques d’identification des émetteurs

Appareil émetteur Identificateur
Pilote automatique: en général * AG
magnétique AP
Communications: appel sélectif numérique (ASN) * CD-
récepteur CR
par satellite * CS
en radiotéléphonie (ondes hectométriques
etdécameétriques) * CT
en radiotéléphonie (ondes métrique * CV
récepteur panoramique * CX
Navigateur DECCA DE
Radiogoniométre * DF
Carte électronique (systéme d'information aveg-gc EC
Balise radio de localisation des sinistres (RL * EP
Systéme de surveillance de la salle des machine ER
Systéme mondial de positionnement (GPS GP
Capteurs de cap: Que * HC
* HE
HN
Instrumentation intégrée i
Navigation intégrée IN
LA
LC
oM
P
* RA
* 8D
SN
SS
* T
TR
Doppler, autre que ceux indiqués
dans ce tableau ou de facon générale * VD
Loch-magnétique parrapport-aleay — | VM
Loch mécanique par rapport & I'eau VW
Transducteur YX
Garde - temps, heure et date: horloge atomique ZA
chronomeétre ZC
quartz ZQ
mise a jour par radio rAY
Instruments météorologiques Wi

*  Congu dans la présente norme pour I'emploi avec les appareils électroniques maritimes visés par 'OMI.
C'est I'exigence minimale d'équipement requise par I'OMI dans la convention SOLAS 1974 modifice.
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6.2 Field definitions

Table 4 - Talker identifier mnemonics

Talker device Identifier
Autopilot: general * AG
magnetic AP

Communications: digital selective calling (DSC) * CD
data receiver CR

satellite * CS

radio-telephone (MF/HF) * CT

¥ oy Y, LY * I'\V

scanning receiver

DECCA navigator
Direction finder
Flectronic chart display and information system (ECDIS
Emergency position indicating radio beacon (EPIRB
Engine room monitoring systems

Global positioning system (GPS)

eading sensors:

v 3DTVO

Zmo

ORAN: LORAN
LOR

other/general

Doppler, other/generalk
speed log, water, magnetic
speed log, water, mechanical

rransducer ) ¥ X
Timekeepers, time/date: atomic clock ZA
chronometer ZC
quartz ZQ
radio update yAY
Weather instruments WI

*  Designated in this standard for use with IMO maritime electronic devices. This is the minimum requirement
for equipment that is required by IMO in the SOLAS Convention (1974, as amended).


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

Formateur

AAM
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Tableau 5 - Formateurs de phrases approuvées

Objet de la phrase

Alarme d’arrivée a un point de passage

Données d’almanach du GPS

Phrase B de pilote automatique B

Données d’un pilote automatique

Azimut d’un point de passage et distance a celui-ci, par estime

Azimut de l'origine & la destination

Azimut d’'un point de passage et distance a celui-ci

Azimut d’un point de passage et distance & celui-ci, par ligne rhombique
Azimut de point de passage a point de passage

Position DECCA
Profondeur
Information pour les appels sélectifs numérique
Référence cartographique
information de fréquences
Détection d’erreur satellite GPS
Données du point d’un systéme mé 3PS)

Résidus de distance GP
Données de position d'un.§ ellites actifs
Statistiques dé i

Données minimales recommandées pour GPS ou TRANSIT
jtesse de giration

Tours

Angle du capteur de gouvernail

RSD Données du systéme radar

RTE Routes

SFI Information sur le balayage en fréquence
STN Identification de données de diverses origines
TLL Latitude et longitude d’une cible radar

TRF Données d’un point TRANSIT

TT™ Message relatif a une cible suivie

VBW Vitesses par rapport a I'eau et au fond

VDR Sens du courant et dérive

VHW Vitesse par rapport a I'eau et cap

VLW Distance parcourue par rapport a I'eau

VPW Vitesse mesurée parallélement au vent

VTG Route rectifiée et vitesse par rapport au fond
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Table 5 - Approved sentence formatters

Formatter Meaning
AAM Waypoint arrival alarm
ALM GPS almanac data
APB Autopilot sentence B
ASD Autopilot system data
BEC Bearing and distance to waypoint, dead reckoning
BOD Bearing, origin to destination
BWC Bearing and distance to waypoint
BWR Bearing and distance to waypoint, rhumb line
BWW Bearing, waypoint to waypoint
DB Depth-bels ansddee
DGN DECCA position

Depth
Digital selective calling information
Datum reference

Frequency set information

GPS Satellite fault detection
Global positioning system fix data
Geographic position, LORAN-C
Geographic position, latitude/longi
GPS range residuals
GPS DOP and active satellites
GPS pseudorange noise stal
GPS satellites in view
TRANSIT position

{)

- n )N O

TP UZSs0XU0A0><A> 0 O%0 20

ended minimum navigation information
nded minimum specific GPS/TRANSIT data

ITTIIITOOZZZZCLITINONOOOOOOMOUOD

QT m
AM
JA sdder sensor angle
RYD Radar system data
RTE Routes
SFI Scanning frequency information
STN Multiple data ID
TLL Target latitude and longitude
TRF TRANSIT fix data
TT™M Tracked target message
VBW Dual ground/water speed
VDR Set and drift
VHW Water speed and heading
VLW Distance travelled through the water
VPW Speed, measured parallel to wind

VTG Course over ground and ground speed
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WPL
XDR
XTE
XTR
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ZDL
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ZTG
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Vitesse de rapprochement du point de passage

Distance de point de passage & point de passage

Localisation d'un point de passage

Mesures du transducteur

Erreur latérale de route mesurée

Erreur latérale de route estimée

Date et heure

Heure et distance jusqu’a un point variable

Heure (temps universel) et durée depuis le point de passage origine

Heure (temps universel) et durée jusqu’au point de passage de destination.

Tableau 6 - Résumé des types de champ

Etat

Latitude

Longitude

9,

ey

Type de champ Symbole

Champs de format spécial

Définition

A Champ d’un seul cara

1111.11

> de minutes.
les degrés et les minutes sont
maintenir la longueur fixe. Le point
artie décimale suivant sont facyltatifs si une

es pour les
t un nombre
agiable de chiffres pour la partie décimale|de minutes.
hes zéros initiaux pour les degrés et les mint]\es sont tou-

jours inclus pour maintenir la longueur fixe. Ue point déci-
mal et la partie décimale suivant sont facultatifs si une
résolution compléte n'est pas exigée.

Rhm .SS

Champ de longueur fixe ou variable:
heures/minutes/secondes, décimales: deux chifffes fixes pour
'heure, deux pour les minutes et deux pour leg secondes et
un nombre variable de chiffres pour la partie|décimale de
secondes. Les zéros initiaux sont toujours inglus pour les
heures, les minutes et les secondes de fagon & maintenir la

Champs définis

Tongueur fixe. Le point décimal et Ia partie decimale le suivant
sont facultatifs si une résolution compléte n'est pas exigée.

De tels champs sont déterminés pour contenir des cons-
tantes prédéterminées, le plus souvent des caractéres
alphabétiques. Un tel champ est indiqué dans la présente
norme par la présence d'un ou plusieurs caractéres
utilisables. Sont exclus de la liste des caractéres utilisa-
bles les suivants qui sont utilisés pour désigner des types
de champs dans la présente norme: «A», «a», «C», «hh»,
«hhmmss.ss», «1111.11 », «X», «yyyyy.yy».
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WCV Waypoint closure velocity
WNC Distance, waypoint to waypoint
WPL Waypoint location
XDR Transducer measurements
XTE Cross-track error, measured
XTR Cross-track error, dead reckoning
ZDA Time and date
ZDL Time and distance to variable point
ZFO UTC and time from origin waypoint
ZT1G UTC and time to destination waypoint

Table 6 - Field type summary

Field|type Symbol

Specjal format fields
Status A
Latjtude 1111.11

Longitude yyyyy:

9,

Time

SS.

Definition

Single character field:
A = Yes, data valid, warning
V = No, data invalid, watni

rhe\décimal point and associated decimal fract
onal if full resolution is not required.

Fixed/variable length field:
hours/minutes/seconds and decimal - two fixed ¢

egrees,
f digits
always
length.
on are

egrees,
always

length.
on are

igits of

hours, two fixed digits of minutes, two fixed digits of

seconds and a variable number of digits for
fraction of seconds. Leading zeros always inclu
hours,minutes and seconds to maintain fixed

jecimal
ded for
length.

The—decimal pointand associated decimal fract

on are

Defined field

optional if full resolution is not required.

Some fields are specified to contain pre-defined constants,
most often alpha characters. Such a field is indicated in
this standard by the presence of one or more valid charac-

ters. Excluded from the list of allowable characters
following which are used to indicate field types wit
standard: "A", "a", "¢", "hh", "hhmmss.ss", "1111.1

"yyyyy.yy".

are the
hin this
1 “’ “X",
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Tableau 6 - Résumé des types de champ (suite)
Type de champ Symbole Définition
Champs de valeurs numériques

Nombres variables X.X Champ numérique de nombres entiers ou fractionnaires
de longueur variable. Les zéros initiaux ou terminaux
sont facuitatifs. Le point décimal et la partie décimale
associée sont facultatifs si une résolution compléte
n'est pas exigée. (exemple: 73.10 = 73.1 = 073.1 = 73)

Champ HEX fixe hh- Uniquement des nombres HEX de longueufs fixes, MSB
a gauche

Champs d’information

Texte variable ili s\longUeurg variables
Champ alphabétique ! i caractéres dlphabétiques

Champ numérique fixe mériques

Champ de texte fixe lisables

NOTES

emigr caractére d'un champ dont la valeur est ndgative. Lorsqu'il
ueur spécifiée des champs de longueurs fixes. L¢ signe est omis

esyre sont les caractéres appropriés du tableau des symboles (tableau 3),

ohique} - {nom}

{paragraphe de définition}
$--{phrase}
L {descriptions du champ}
début de la phrase et identification de ’émetteur

* Sont définies dans la présente norme les phrases a utiliser avec les appareils électroniques maritimes de
I'OMI, comme requis par 'OMI dans la Convention SOLAS de 1974 amendée.
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Field type
Numeric value fields

Variable numbers

Fiy

Information fields

Vdriable text

Fixed alpha field

Fixed number field

Fixed text tield

NQTES

3 | Units of m
of measure is indicg

6.3

increases the s:cifi d size of\fixe ields by one. The sign is omitted if the value is positive.

—_37-

Table 6 - Field type summary (continued)

Symbol Definition

X.X Variable length integer or floating numeric field. Optional
leading and trailing zeros. The decimal point and
associated decimal fraction are optional if full resolution
is not required. (example: 73.10 = 73.1 = 073.1 = 73).

Cc--C

aa-

XX- haracters

cc- haracters.

gr in a field if the value is negative. When lised this

acharacters from the symbol table (table 3) unless a spécific unit

{definition paragraph}

$--{sentence}
L {field descriptions}
start of sentence and talker ID

* Designated in this standard for use with IMQ marine electronic devices as required by IMO in the SOLAS
Convention (1974 as amended).
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AAM - Alarme d’arrivée a un point de passage

Etat d’arrivée (entrée dans le cercle d'arrivée ou franchissement de la perpendiculaire a la

route) au point de passage c--c.

$--AAM, A, A, x.x, N, c--¢c*hh<CR><LF>
L Identification du point de passage
Unités du rayon, milles marins
Rayon du cercle d’arrivée
Etat: A = passage a la perpendiculaire du point de passage
Etat: A = entrée dans le cercle d’arrivée

ALM - Données d’almanach du GPS

complétes d’almanach pour un satellite. Plusieurs

(OMEGA), argument du
(A)Vz, racine de I'axe semi-principa

uméro de satellite PRN (01 a 32)
=“Numé message

mbre total de messages

h, hhh*hh<CR><LF>

L groupe de contréle
ag, paramétre (voir note 3)

a,, paramétre (voir note 3)

:ies données
transmis, un

pour chaque satellite dans la configuration GPS, jusqu’a J 32 messages.

note 3)
oir note 3)

- M, indique I'anomalie (voir note 3)

NOTES - (extraites du document ICD — GPS - 200, révision B (voir A.1))

1 Nombre entier de longueur variable, quatre chiffres au plus. Le numéro de référence de semaine
commence la premiére semaine de janvier 1980. Les huit éléments binaires de poids le plus faible sont &
la page 25, sous cadre 5, mot 3, éléments 17 & 24. Les éléments binaires de poids fort sont fournis par le

matériel GPS.
2 Référence en 20.3.3.5.1.3, tableau 20 - Vil et tableau 20 - VIII.

3  Référence tableau 20 - VI, pour les facteurs d'échelle et les unités.
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AAM - Waypoint arrival alarm

Status of arrival (entering the arrival circle, or passing the perpendicular of the course line)
at waypoint c--c.

$--AAM, A, A, xx, N, c--c*hh<CR><LF>
L Waypoint ID
Units of radius, nautical miles
Arrival circle radius
Status: A = perpendicular passed at waypoint
L. Status: A = arrival circle entered

ALM |- GPS almanac data

Contgins GPS week number, satellite health and the complete
satellEe. Multiple messages may be transmitted, one for ea
tellatipn, up to a maximum of 32 messages.

OMEGA , longitude of ascensio
(OMEGA), argument of perige
(A)Vz, root of semi-major axis (see

$--1

L Checksum
a;, clock parameter (see note 3)

3, clock parameter (see note 3)
I-Mo mean anomaly (see note 3)

NOTES - (from ICD-GPS-200, revision B (see A.1))

1 Variable length integer, four digits maximum. Almanac reference week number beginning first week of
January 1980. The eight least significant bits are from page 25, subframe 5, word 3, bits 17 to 24. The
most significant bits are provided by the GPS equipment.

2 Reference 20.3.3.5.1.3, table 20-VII and table 20-VIil.

3 Reference table 20-VI, for scaling factors and units.
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APB - Phrase B du pilote automatique

© CEI:1995

Utilisée de facon courante par les pilotes automatiques, cette phrase contient I'état
d’alarme du récepteur de navigation, 'erreur de vérification de la route, I'état d'arrivée
au point de passage, azimut initial du cap depuis le point de passage origine jusqu’a desti-
nation, I'azimut du cap a suivre depuis la position actuelle jusqu’a destination et le cap

4 prendre recommandé vers le point de passage de destination pour le
navigation en cours du trajet.

Cap & suivre vers le point de passage
de destination magnétique ou vrai
Azimut, de la position actuelle a

destination-magnétique-ou-vraie

segment de

$--APB, A, A, x.x, a, N, A, A, x.X, a, c--C, X.X, 8, X.X, a*hh<CR>xL

— Etat V = scintilleme
A = tout va bien o

XA, XX, A, X.X, X, X, A*hh<CR><LF>

L Etat: A = foutes données valid

Indication a I'avance, 0 -9, 0 =1
Réponse du gouvernail, 0 - 9

0 = faible écart - commande exécu

destination, ID
-
passage

fins

n de signal

n

utres systémes de navigation quand un

eurement)

matique, état

S
ible avance

ée

Limites du gouvernail, degrés (sans signe)

— Etat relatif & la route vraie: V = limite dépas

L—Etat relatif & la route: V = limite dépassée
— Limite de la route: degrés (sans signe)
L-Vrai ou magnétique T/M

LCap réel du bateau, degrés

—Route commandée pour la gouverne, degrés

sée

L_Limite de la route vraie: milles marins (sans signe)
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APB - 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.

Heading to steer to destination

waypoint, magnetic or true
Bearing, present position to
destination, magnetic or true

$--APB_A A xx a N A A xXx, a, c-¢ xX, a XX, a*"hh<CR><LF>

*ASD

IMO

$--AS

N

- Autopi

Resolution
course and ve

D, x(x/}x\

l I l—Destina'tion waypoint ID

Bearing origin to destinati

Status:A = perpendicular pas
Status: A = arrival circle entere
XTE units, nautical miles
— Direction to steer, L/R

/T

oin

A, X.X, X, X, A*thh<CR><LF>
L Status: A = all data valid
\\\\/ Gain setting, 0-9, 0 = low gain
] > Rudder response, 0-9

B 0 = small deadband, tight control

handed

Rudder limit, degrees (unsigned)

— Off-track status: V = limit exceeded
L Off-track limit, nautical miles (unsigned)
L Off-course status: V = limit exceeded

L Off-course limit, degrees (unsigned)

— True /magnetic, T/M

— Actual vessel heading,degrees

—Commanded course to steer, degrees


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

- 42 - 1162-1 © CEI:1995

BEC - Azimut d’un point de passage et distance a celui-ci estimée

Heure (temps universel), distance, azimut et localisation d’'un point de passage déterminé
depuis la position présente estimée.

Identification du point de passage

Distance en milles marins
Azimut, magnétique, degrés—l—l | l

$--BEC, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>
| LL Azimut vrai, degrés

Longitude du poinf de passagg, (E/W)
Latitude du point de passage, (N

Heure d’observation (temps universel)

BOD - Azimut - de l'origine a la destination

de passage
en cours du

it de passage origine
oint de passage de destinatiop

assage et distance a celui-ci par lighe rhombique

ance, azimut et localisation d’'un point de passdge depuis la
données $--BWR sont calculées le long de la ligng rhombique
pnte de préférence a une route le long du grand cercle.

Identification du point de passage
Distance, milles marins
Azimut magnétique, degrés—]——|

$--BWC, hhmmss.ss, I111. 11, g, YYYYY.YY, &, X.X, T, X.X, M, XX, N, ¢ Th<CR><LF>
$--BWR, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, xx, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

i l |-—-|— Azimut, vrai, degrés
Longitude du point de passage est

ou ouest (E/W)
Latitude du point de passage, nord ou sud (N/S)

Heure d’'observation (temps universel)
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BEC - Bearing and distance to waypoint - dead reckoning

Time (UTC) and distance and bearing to, and location of, a specified waypoint from the
dead-reckoned present position.

Waypoint ID

Distance, nautical mile
Bearing, degrees magnetic-l—‘ ' I

$--BEC, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, ¢--c*hh<CR><LF>

l L L Bearing, degrees true
L Waypoint longitude, E/

Waypoint latitude, N/S
UTC of observation

BOD|- Bearing - origin to destination

Bearing angle of the line, calculated at the origin we _
waypoint from the origin waypoint for the active navigati ¢ journey.

and bearing to, and location of, a specified waypoint from
. ta is calculated along the rhumb line from present position

Waypoint ID
Distance, nautical miles
Bearing, degrees magnetic-—l——l

$--BWC, hhmmss.ss, I111.11, a, yyyyy.yy, &, X.X, T, X.X, M, X.x, N, c--C Th<CR><LF>
$--BWR, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, XX, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

‘ l L—L Bearing, degrees true
Waypoint longitude, E/W

Waypoint latitude, N/S
UTC of observation
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BWW - Azimut de point de passage a point de passage

Azimut de la ligne joignant un point de passage d’origine & un point de passage de desti-
nation, calculé au point de passage origine, pour deux points de passage quelconques.

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

Identification du point de passage origine
Identlflcatuon du point de passage de destination
Azimut magnétique, degrés

Azimut vrai, degrés

- 4

Profondeur de I'eau rapportée au transducteur
$--DBT, x.x, f, x.X, M X.X, F*hh<CR><LF>
Profondeurdeau bras
Profondeur d’'eau, m
Profondeur d’eau, pieds

DCN - Position DECCA

Utilisatio ali B 3 |t|on A valide

Utilis@ : e_navigation, A = valide—
$- ‘ XA, €, X.x, A, cc, xx, A A A A xx, N, x*hhxCR><LF>

Vert ] . L Pourpre-I
Etat: ligne rouge maitresse, A = valide
} Ligne de position rouge (LOP)

Identification de zone rouge — nombre ou lettres

$ de données de la position: 1 = grille normale
2 = grille avec identification des couloirs
3 = transmission de l'identification des couloirs
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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, xx, T, x.x, M, c—- C--c*hh<CR><LF>

FROM waypoint ID
TO waypoint 1D
Bearing, degrees magnetic

Bearing, degrees true

DBT )

Water depth referenced to the transducer.

$--DBT, x.x, f, xx M, xx F*hh<CR><LF>
Water depth, fathoms
Water depth, m ‘
Water depth, feet

DCN | DECCA position

Status

LF>

NOJTE - Fix data 5: 1 = Normal pattern
2 = Lane identification pattern
3 = Lane identification transmissions
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*DPT -~ Profondeur

Résolution OMI A.224 (VII). Profondeur d’eau relative au transducteur et au décalage du
transducteur de mesure. Les nombres positifs présentés donnent la distance du trans-
ducteur 2 la ligne inférieure de I'eau. Des nombres négatifs présentés donnent la distance
du transducteur a la partie de la quille intéressée.

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

L

Distance depuis le transducteur (voir note), en métres
«+»: distance du transducteur & la ligne d’'eau

«—»: distance du transducteur a la quille

Profondeur d’eau relative au transducteur en métres

NOTE - Pour les besoins de cette norme, il convient que la présentation sgit toujoyrs faitg pour donner la

profondeur par rapport a la quille.

*DSC - Information pour les appels sélectifs numéri
(& développer ultérieurement)

Is-s.
pelante pour la

$--DTM, ccc, a*hh<CR><LF>

l_ I—Code pour la représentation des noms de pays (note 2)

W72 - WGS 72

W84 - WGS 84

IHO - code de référence (note 1)

999 - défini par I'utilisateur
NOTES ‘
1 Si ce n'est pas WGS 72 ou WGS 84, insérer le code alpha & trois caractéres pour les références
géodésiques de I'Organisation hydrographique internationale (IHO), publication S-60.
Si le code est inconnu, insérer un champ nul; en variante, on peut aussi insérer le code 999 pour indiquer
une référence définie par |'utilisateur.

2 Insérer un code & un caractére lorsque c’est possible; si non, insérer un code défini par I'utilisateur, dans
le cas d'une référence définie par I'utilisateur; si non insérer un champ nul.
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*DPT - Depth

IMO Resolution A.224 (VH). Water depth relative to the transducer and offset of the
measuring transducer. Positive offset numbers provide the distance from the transducer to
the waterline. Negative offset numbers provide the distance from the transducer to the

part of the keel of interest.
$--DPT, x.x, x.x*hh<CR><LF>

L Offset from transducer (see note), in metres "positive” =
distance from transducer to water-line.
"_" = distance from transducer to keel.
Water depth relative to the transducer, in metres

th relative to tfle keel.

NOTE - For this standard the offset should always be applied so as to provide ¢

*DS{ ~ Digital selective calling information
(to be further developed)

ive calls

in acc

$-

NQTES

received

*DTM
Loca
$1-DTM, cce, a*hh<CR><LF>

L I—Country sub-division code (see note 2)
W72 - WGS 72
W84 — WGS 84
IHO - datum code (see note 1)
999 - user defined

NOTES

1 When not WGS 72 or WGS 84 insert the three character alpha code for geodetic datum from the Inter-
national Hydrographic Organization (IHO) Publication S-60, null field if unknown. Alternatively insert 999 to

indicate user defined datum.
2 Insert one character country sub-division code when available or user defined reference character for

user defined datums, null field otherwise.
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*FSi - Information sur la fréguence a prendre

Cette phrase est utilisée pour indiquer la fréquence, le mode de fonctionnement et le
niveau de puissance de I'émission en radiotéléphonie; pour donner les fréquences,
le mode et la puissance et pour accuser réception des ordres de positionnement.

$--FSI, xxxxxx, Xxxxxx, ¢, x*hh<CR><LF>

L Niveau de puissance: 0 = en attente,
= le plus bas,
9 = le plus élevé

Mode de fonctionnement (voir note 1)
Fréquence de réception (voir les notes 2 et 3)
—-Fréquence d'émission (voir les notes 2 et 3)

NOTES
1  Mode de fonctionnement:

d = F3E/G3E, alternat, téléphonie
e = F3E/G3E, duplex, téléphonie
m = J3E, téléphonie

0 = H3E, téléphonie
q = F1B/J2B FEC NBDP, télex, téléimprimeur
s = F1B/J2B ARQ NBDP, télex, téléimpri
t elgi grique sélectif
w
X
{
I
zéro
2
Pour les voies radiotélép i Stri 5 i , thiffre 3 suivi par

le nu
b le chiffre 4; le
méro de voie de
er chiffre sera 9,

appariées, seule la fréquence d'émission doit &tre incluse; rien pgur le champ a la
our les fréquences utilisées uniquement a la réception, il convient|que le champ de

Etant donné qu’un récepteur GPS poursuit sufflsamment de satelhtes pour assurer les
vérifications d'intégrité du point donné par la solution de I'équation de position, un
message est nécessaire pour rapporter le résuitat de ce calcul aux autres systémes pour
informer Il'utilisateur navigateur du systéme. La RAIM étant dans le récepteur GPS, le
récepteur peut isoler des défauts de satellites individuels et ne pas utiliser ces satellites
dans les calculs de position et de vitesse. Le récepteur GPS, également, peut encore
suivre ce satellite et aisément décider de quand il est a nouveau a l'intérieur des tolérances.
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*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.
$--FSI, xxxxxx, xxxxxx, ¢, x*"hh<CR><LF>

L Power leve!, 0 = standby,
1 = lowest,
9 = highest
Mode of operation (see note 1)
Receiving frequency (see notes 2,3)

—-Transmitting frequency (see notes 2,3)

NQTES

1 | Mode of operation:

= F3E/G3E, simplex, telephone
= F3E/G3E, duplex, telephone
= J3E, telephone

= H3E, telephone

= F1B/J2B FEC NBDP, telex/teleprinter

= F1B/J2B ARQ NBDP, telex/teleprinter

= F1B/J2B, receive only, teleprinten DS

= F1B/J2B, teleprinter/DSC

= A1A Morse, tape recorder

= A1A Morse, morse key/head set

= F1C/F2C/F3C /facsimile-machige s

C
emen

—= %X £ =~ 6 0 0 3 0 a

2 | Frequencies to §

ME/HF telepho
required. MF/H

followed by ITU channel numbers with leading [zeros as
first digit 4; the second and third digit give the frequengy bands;

anfd the fourth t0\sixth digi U channel numbers; each with leading zeros as required. VHF chpnnels to

fiejd.

GBS

This “message i iver—autonomo

(RAIM).

Given that a GPS receiver is tracking enough satellites to perform integrity checks of the
positioning quality of the position solution, a message is needed to report the output of
this process to other systems to advise the system user. With the RAIM in the GPS
receiver, the receiver can isolate faults to individual satellites and not use them in its
position and velocity calculations. Also, the GPS receiver can still track the satellite and

easily judge when it is back within tolerance.
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Ce message doit étre utilisé pour rapporter cette information RAIM. Pour réaliser ces
fonctions d’intégrité, six canaux de poursuiie satellite sont un minimum bien qu’une
poursuite «tout en vue» soit plus souhaitable.

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

L L Ecant type de P'estimation du biais

Estimation du biais sur le satellite le plus
vraisemblablement en panne

Probabilité de détection erronnée pour le satellite
le plus vraisemblablement en panne

— Satellite le plus vraisemblablement en panne

{ruméro-PRN)

—Erreur attendue en altitude )
—Erreur attendue en longitude
—Erreur attendue en latitude

—Temps universel du point GGA associé

YYYYy.yy, a, X, XX, X.X, X.X, M, x.x, M, x.x, xxxx*hh<CR><LF>

L Nombre de satellites en service, 00 & 12 peut
étre différent du nombre de satellites en vue

Indicateur de la qualité du GPS (vpir note 1)
Longitude est ou ouest (E/W)
Latitude nord ou sud (N/S)
— Heure (temps universel de la position)

NOTES

1 Indicateur de la qualité du GPS: 0 = point non disponible ou non valable
1 = point donné par le GPS en mode SPS
2 = point donné par le GPS différentiel en mode SPS
3 = point donné par e GPS en mode PPS

2 Heure en secondes depuis la derniére mise a jour du SC104 type 1 ou 9, champ nul si le GPS n’est pas
utilisé en mode différentiel (DGPS).

3 Différence avec le géoide: différence entre I'éllipsoide terrestre WGS - 84 et le niveau moyen de la mer
(sur le géoide); «—» = niveau moyen de la mer au-dessous de 'éllipsoide.
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This message shall be used for reporting this RAIM information. To perform these integrity
functions,six channels of satellite tracking are a minimum while all-in-view tracking is most
desirable.

$GPGBS, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, XX, X.X, X.X, X.X *hh <CR><LF>
L Standard deviation of bias estimate

Estimate of bias on most

likely failed satellite
Probability of missed detection
for most likely failed satellite

~ Most likely failed satellite
(PRN number)

— Expected error in altitude | gypeéted erro
—Expected error in longitude dueto bi

- Expected error in latitude
- UTC time of the GGA fix associated with this

GGA |- Global positioning system (GPS) fix data

Time,

$-GC [F>

LNumber of satellites in use, 00-12, may be
different from the number in view

GPS quality indicator (note 1)

Longitude - E/W

-Latitude — N/S

of position

NOTES

1 GPS quality indicator: 0 = fix not available or invalid
1 = GPS SPS mode,fix valid
2 = differential GPS,SPS mode,fix valid
3 = GPS PPS mode GPS fix valid

Time in seconds since last SC104 type 1 or 9 update, null field when DGPS is not used.

2
3  Geoidal separation: the difference between the WGS-84 earth ellipsoid and mean sea level (geoid),
"-" = mean sea level below ellipsoid.
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GLC - Position géographique - LORAN-C

On donne l'intervalle de répétition du groupe (GRI), I'état et les différences de temps (TD)
relatives aux lignes de position, pour la position présente du navire.

$ - GLC, xxxx, X.X, a, X.X, @, X.X, 4, X.X, a, X.X, &, X.X, a*hh<CR><LF>

L [ [ ] L1 L

TD1 TD2 TD3 TD4
(voir note 2)

Temps d’arrivée du signal Etat du signal, dans l'ordre
(voir note 1) de la station de priorité:
maitre, en microsecondes B = alarme de scintillement

C = alarme concernant le cycle
rapport signal

— Intervalle de répétition de groupe,
en dizaines de microsecondes

NOTES

ment en mesure
étre négligé et

bs données.

s, A*hh<CR><LF>

I— Etat: A = données valides
Heure de la position (en temps universg

)

Sage est utilisé pour aider la surveillance d'intégrité autonome de récepteur
(RAIM}>Les ¥ésidus de distance peuvent étre calculés de deux maniéres pour cette
procédure L€ cycle de base de mesure et d'intégration de la plupart des filtres de
navigation produit un jeu de résidus et les utilise pour mettre & jour I'état| du point du
récepteur. Ces résidus peuvent étre rapportés par GPGRS, mais en raison du fait qu'ils
ont été utilisés pour produire la solution de I'équation de navigation, il convient
qu'ils soient calculés & nouveau en utilisant la nouvelle solution de fagon a représenter les
résidus de la solution de position figurant dans le message GGA. |l y a lieu que le champ
MODE indique quelle méthode de calcul a été utilisée.
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GLC - Geographic position - LORAN-C

LORAN-C GRlI,

positi

on.

$ -- GLC, xxxx, X.X, &, X.X, 4, X.X, &, X.X, a, X.X, &, XX, a*‘hh<CR><LF>

NQ
1

se¢

2
ung

GLL
Latitu
$--Gl

GRS

This
resid
tion ¢

the pos

IO R TR T I I SN |
TD1 TD2 TD3 TD4
(see note 2)

Master TOA microseconds
(see note 1)

L

B = blink warning

status and time difference (TD) lines of position for present vessel

Signal status in order of priority:

TES

Time difference numbers are in the LORAN-C ¢
bvailable.

— GRI, in tens of microseconds

Fal Avzala saro reirre
U= CyultTwaliiy

null Yields used when v;

0 support receiver autonomous integrity monitoring (RAIM).

n micro-

hlues are

puted in two ways for this process. The basic measurement

because of the fact that these were used to generate the navngatlon solutlon they should
be re-computed using the new solution in order to reflect the residuals for the position
solution in the GGA message. The MODE field should indicate which computation method

was used.
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Une procédure d’intégrité qui utilise ces résidus de distance devrait aussi exiger que ies
messages GGA, GSA et GSV soient envoyés.

$GPGRS, 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*hh<CR><LF>
| | | | i i | } | I ]

L Résidus de distance pour les satellites utilisés dans la
solution de navigation (voir notes 1 et 2). L'ordre doit
étre en accord avec l'ordre des numéros PRN dans le
message GSA. Quand GRS est utilisé, GSA et GSV
sont généralement requis (les champs non utilisés sont
des champs nuls)

— Mode: 0 = les résidus ont été utilisés pour calculer la position

NOTES

2
N

1 Si le résidu de distance dépasse £99,9 m, la partie 4
La valeur maximale de ce champ est £999.

2 Le sens, ou signe, du résidu de distance est d i ‘ord paramétres utilisp dans le calcul.
Lordre attendu est le suivant: résidu de distance = 5 6 ista

GSA - Données de position
a satellites actifs

N

do

1 = les résidus ont été recal la position
GGA a été calculée
—Heure (en temps universel) du point GGA a ase
,{ devient —-103).

Mode de fonctionnement du G ite §s pour la solution de navigdtion indiqués
dans la phrase $-,G( 3 ié¢ position (DOP).
B--GSA, a, x, x XX, XX, XX, XX, XX, X.X, X.X, X.x*hh<CR><LF>

L I— Données de| position verticale

Données de position horizontale
Données de position perpendiculaire

Numéros PRN des satellites utilisés

pour le calcul (nuls pouf les champs
non utilisés)

Mode: 1 = point non disponible
2 = deux dimensions

3 = trois dimensions

L Mdde: M = manuel, avec action pour fonctionner en deux ou trois dimensions
A = automatique, autorisé 3 choisir automatiquement deux ou tlois dimensions
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An integrity process that uses these range residuals would also require GGA, GSA and
GSV messages to be sent.

$GPGRS, hhmmss.ss, X, X.X, xix, xix, x.lx, xl.x, xl.x, xix, x'.x, xl.x, xix, x'.x, x.x*hh<CR><LF>
|

|—Fiange residuals for satellites used in the navigation
solution (see notes 1 and 2). Order must match order
of PRN numbers in GSA. When GRS is used GSA and
GSV are generally required (null for unused fields)

L Mode: 0 = residuals were used to calculate the position given in

the matching GGA line
i osition

NOTES

— UTC time of the GGA fix associated with this sefite

4 e
LR A

was computed

1 | If the range residual exceeds £99,9 m, then the decimal part/j (-103,7
beqomes —103). The maximum value for this field is £999.
2 | The sense or sign of the range residual is determined b o narametars used in the cdlculation.
Thé expected order is as follows: range residual = calculated rang i 3

GSA + GPS DOP and active satellite

GPS [receiver operating mode, sat by the

$--GGA sentence, and DQP values.

$--GSA, a, x, XX, XX, XX, X /XX, X.X, X.X, X.Xx*hh<CR><LF>

LVDOP
HDOP
PDOP

PRN numbers of satellites usled in

solution (null for unused fields)

= manual, forced to operate in 2D or 3D mode
A = automatic, allowed to automatically switch 2D/3D
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GST - Statistique de bruit pseudo-distance (GPS)

Ce message est utilisé pour aider la surveillance d'intégrité autonome du récepteur
(RAIM). La mesure de la statistique de bruit pseudodistance peut étre traduite dans le
domaine position de fagon & donner des mesures statistiques relatives a la qualité de la
solution de position.

$--GST, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.x*"hh<CR><LF>

l_ L Ecart type de I'erreur sur l'altitude, métres
Ecart type de I'erreur sur la longitude, métres
Ecart type de 'erreur sur la latitude, métres

Orientation du demi-axe principal de 'ellipse d'erreur

(degrés par rapport au nord vrai

d'erreur, métres

preur, métres

données de
e comprennent

On donne le nombre de satellite , leur azimut
et la valeur du rapport signa it\Qatre\satellites au maximum par message, les
données des autres satellites \ me message.
Le nombre total sont indiqués
dans les deux pre

$--GSV, X, X, XX, XK, XXRXRNe e - - Nee - , XX, XX, XxX, Xxx*hh<CR><LF>
g; L L 4° satellite en vue
/\/\ ’\ 2° et 3° satellites en vue

\\j>'- Rapport signal a bruit, 00 & 99 dB, nul quand Je satellite
n’est pas suivi
L Azimut, vrai, en degrés, 000 & 359
—Elévation, en degrés, 90° au maximum
N Numéro PRN du satellite
—Nombre total de satellites en vue
Numéro du message, 1a 3

YA

N

/
N

f

Nombre totatde messages +=23

NOTES

1 Linformation sur les satellites peut exiger la transmission de plusieurs messages. Le premier champ indique
le nombre total des messages, au moins 1. Le second champ identifie le numéro du message, au moins 1.

2 Un nombre variable d'ensembles (PRN, élévation, azimut, rapport signal & bruit) sont autorisés jusqu'a
un maximum de quatre par message. Des champs nuls ne sont pas nécessaires pour les ensembles non
utilisés quand moins de quatre sont a transmettre.
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GST - GPS pseudorange noise statistics

This message 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.

$--GST, hhmmss.ss, x.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.x*hh<CR><LF>

|_ L Standard deviation of altitude error, metres
Standard deviation of longitude error, metres
Standard deviation of latitude error, metres

Orientation of semi-major axis of error ellipse

(degrees from true north)
error ellipse| metres
rellipse| metres

to the
udoranges and

— Standard deviation of semi-minor axis

— Standard deviation of semi-major axis

— RMS value of the standard deviatio
navigation process. Range inpu
DGPS corrections

— UTC time of the GGA fix associated

GSV + GPS satellites in view

Numbler of satellites (SV) in view, PRN_numbers, & i b. Four
satellites maximum per transmissio i 2 r third
message. Total number of me \ pssage

being|transmitted is indjc

$--GV, x, X, XX, XX, [XX XX

, degrees true, 000 to 359
\ Eleyation, degrees, 90° maximum
<\ Satellite PRN number

RS o
(5 Total nmber of satellites in view
= Message number, 110 3
“ Total number of messages, 110 3

TS

NOTES

1 Satellite information may require the transmission of multiple messages. The first field specifies the
total number of messages, minimum value 1. The second field identifies the order of this message
(message number), minimum value 1.

2 A variable number of PRN-Elevation-Azimuth-SNR sets are allowed up to a maximum of four sets per
message. Null fields are not required for unused sets when less than four sets are transmitted.
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GXA - Position TRANSIT
Localisation et heure du point TRANSIT au point de passage «C--C»:
$--GXA, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, ¢--¢, X*hh<CR><LF>

L |-Numéro du satellite
Identification du point de passage

Longitude est ou ouest (E/W)
Latitude nord ou sud (N/S)
Heure du point (temps universel)

*HDG - Cap, erreur et declinaison

Résolution OMI A.382 (X). Le cap (lu sur un capteur magn

€ son erreur
donnera le cap magnétique lequel, s'il est amendé par la dé

cap vrai.
$--HDG, x.x, x.x, a, x.x, a*hh<CR><LF>
L L Déclinaison magnétiqué V)

tes 1 et 3)

NOTES

1 Pour obtenir le cap magnétiquer

Cap commandé pour gouverner le navire

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

I { |—LCap magnétique commandé, en degrés
Cap vrai commandé, en degrés
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GXA - TRANSIT position
Location and time of TRANSIT fix at waypoint "¢--c":

$--GXA, hhmmss.ss, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, ¢--c, x*hh<CR><LF>

|_ LSa'telli’te number
! l Waypoint iD
Longitude - E/W
La

titude - N/S
UTC of position fix

*HDG - Heading, deviation and variation

IMO |Resolution A.382 (X). Heading (magnetic sensor reading i tted for
deviation, will produce magnetic heading, which if offset by variatioR i bading.

$--HDG, x.x, X.x, a, x.x, a*hh<CR><LF>
l I I—LMagnetic variation,degrees,

Magnetic deviation, degrees E

Magnetic sensor heading

NQTES

To obtain magnetic heading:

r device

Commanded heading to steer vessel.

$--HSC, x.x, T, x.X, M*hh<CR><LF>

‘ ‘ I-—-—I—Commanded heading, degrees magnetic
Commanded heading, degrees true
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LCD - Données du signal LORAN-C

Données relatives au rapport signal & bruit et & la déviation relative & I'enveloppe de
Pimpulsion (ECD) pour les signaux LORAN-C.

Station secondaire n° 5 déviation de I'enveloppe de I'impulsion,
000 a £999 (note)

Station secondaire n° 5, rapport relatif signal a bruit,
000 a 999 (note) -|

$--LCD, xxxX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXx*hh<CR><LF>

1 ] 1 ] L ] L ]
S1 S2 S3 S4
(VU;I IIUtG)
L Station maitre
Intervalle de répétition de groupe (en dizaines d )

NOTE - Les données sont fournies dans I'ordre codifié de délai AN- ifférentes stations;

MSK - Interface du récepteur MSK

Le message de commande vers le récepte ur balise) ou

la réponse d'un récepteur MSK & une p

la demande
dinterrogation normalisée (Q) d'un récepteur GPS (GP) & un récepteur d’infofmation (CR).

Exemples de messages:

Le GPS pourrait interroger pour connaitre la configuration de SS/SNR de la maniére suivante:
$GPCRQ, MSK (la réponse pourrait étre $CRMSK, 293.0, M, 100, A, 10)
$GPCRQ, MSS (la réponse pourrait étre $CRMSS, 50,17)

MTW - Température de I’eau
$-- MTW, x.x, C*hh<CR><LF>
empérature, en degrés Celsius
L L T Srat degrés Celsi
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LCD - LORAN-C signal data
Signal-to-noise ratio and pulse shape (ECD) data for LORAN-C signals.

Secondary S5 (see note) relative ECD, 000 to +999
Secondary S5 (see note) relative SNR, 000 to 999—|

$--LCD, xxxX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXxx*hh<CR><LF>

L1 1 ] 1 ! l !
S1 S2 S3 S4
{see note)
L Master

GRI, in tens of microseconds

NQTE - Data is in the LORAN-C coding delay order with nuli fields used when va i ?ble.

MSK |- MSK receiver interface

Cominand message to a radiobeacon MSK rec fom an

MSK freceiver to a query sentence

$--M

MSS
Signa
$--M3
ise ratio (SNR), dB
gth (SS), dB/1 pV/m

In addition the beacon receiver shall respond to queries using the standard query fequest
(Q) fromia GPS receiver (GP) to a data receiver (CR).

Example messages:

The GPS could query for configuration or SS/SNR as follows:

$GPCRQ,MSK (reply could be $CRMSK, 293.0, M, 100, A,10)
$GPCRQ,MSS (reply could be $CRMSS, 50, 17)

MTW - Water temperature
$-- MTW, x.x, C*hh<CR><LF>
L L Temperature, degrees C
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*MWYV - Vitesse et direction du vent

1162-1 © CEI:1995

Quand le champ concerné est indiqué comme relatif, les données sont fournies en
donnant I'angle du vent avec le cap du navire, et la vitesse du vent, tous deux par rapport

au navire en mouvement.

Quand le champ concerné est indiqué comme vrai, les données sont fournies en donnant

I'angle du vent avec le cap du navire et la vitesse du vent, tous
(en mouvement). Le vent vrai est la somme vectorielle du vecteur

deux par rapport a l'eau
vent apparent (relatif au

navire) et le vecteur vitesse du navire par rapport a sa ligne de cap. Il représente le vent
pour un navire immobile par rapport & I'eau et gardant son cap dans la méme direction.

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

L I—Etat, A = données valides
Unités de vitesse du vent, K/M/N
Vitesse du vent
Référence: R = relative
T = vraie
—Angle du vent, de 0°-a 359°

OLN -~ Numéros des couloirs OMEGA
Lignes de position (LOPs) O 34
3 *hh <LF>
U

X, a, X.X, X.Xx, a*hh<CR><LF>
LUni'tés de vitesse, K/N/S
Marche du navire (vitesse)
% Situation du navire, degrés, vraie
Référence de vitesse, (voir note)

mbre de centiémes de coulg

ir

o du couloir
ire3,/AB a GH
*0OSD - n
Résolution : , route, vitesse, résumé de la position et de la dérive.
Utiles pouf\e ilisations mais pas seulement celles relatives gu radar et a

}entrées manuellement

=Vitesse du navire
— Référence de route, (voir note)
- Route du navire vraie, en degrés
— Etat du cap indiqué: A = valide
—Cap vrai, en degrés

NOTE - Systémes de référence (vitesse/route):
B = loch relatif au fond
M = entrée manuellement
W = relatif a 'eau
R = par suivi du radar (ou par rapport a une cible fixe)
P = systéme de positionnement par rapport a |a terre


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

1162-1 © IEC:1995 -63 -

*MWYV - Wind speed and angle

When the reference field is set to relative, data is provided giving the wind angle in
relation to the vessel’s heading and wind speed, both relative to the moving vessel.

When the reference field is set to true, data is provided giving the wind angle relative to
the vessel's heading and wind speed, both with reference to the moving water. True wind
is the vector sum of the relative apparent wind vector and the vessel's velocity vector
along the heading line of the vessel. It represents the wind at the vessel if it were station-
ary relative to the water and heading in the same direction.

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

+— LbIaIUS, A= data valid
L Wind speed units, K/M/N

Wind speed
Reference, R = relative
T = true

-Wind angle, 0° to 359°

OLN - OMEGA lane numbers
OME[A lines of position (LOPs).
$--Ol

*0SL

IMO for, but

not li

$--O 3/%.X, X.X, a*hh<CR><LF>

L |—Speed units, K/N/S

‘—Vessel drift (speed)

Vessel set, degrees true } Manually entered

Speed reference (see note)
—Vessel speed
—Course reference(see note)
~Vessel course, degrees true
—Heading status: A = data valid

—-Heading, degrees true

NOTE - Reference systems (speed/course):
B = bottom tracking log
M = manually entered
W = water referenced
R = radar tracking (of fixed target)
P = positioning system ground reference
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RMA - Données minimales recommandées pour le LORAN-C

Point, route et vitesse sont les données fournies par un récepteur LORAN-C. Les diffé-
rences de temps A et B sont celles utilisées pour calculer la latitude et la longitude. Un groupe
contréle de la phrase est obligatoire. Cette phrase est émise & intervalles ne dépassant pas
2 s et est toujours accompagnée par une phrase type RMB quand il y a un point de passage
de destination. RMA et RMB sont les données minimales recommandées & faire fournir par un
récepteur LORAN-C. Tous les champs de données doivent étre fournis, les champs nuls

n'étant utilisés que lorsque les données sont momentanément indisponibles.

Groupe de controle obligatoire pour RMAT]
Déclinaison (voir note), degrés est ou ouest (E/W)
Route par rapport au fond vraie, degrés ]

Vitesse par rapport au fond, noeuds
Différence de temps B, ps
Différence de temps A, us—l

$--RMA, A, 1111.11, a, yyyyy.yy. 4, X.X, X.X, X.X, X.X, X.

l I I—J—Longitude E ou
Latitude N ou S, degrés

RMB. Cette phra toujdurs ac 3

nation est fixée
les autr ;

Longitude du point de passage

L AL

a bruit.

de destination
balculateur de
ans la phrase
sque la desti-

ées. sont fournies par un récepteur LORAN-C, TRANSIT ou GPS,

Al dinabian (T /
U ST auuTim\L7vyy { T

$--RMB, A, x.x, a, c--C, ¢--¢, 1111.11, a, yyyyy.yy, &, X.X, X.X, X.X, A*hh<CR><LF>

Identification du point de passage origine
Direction pour gouverner, a tribord ou & babord (L/R)

- Situation des données: V = alarme du récepteur de navigation

NOTES
1 Sila distance & la destination dépasse 999,9 milles marins, afficher 999,9
2  Sjl'écart de route dépasse 9,99 milles marins, afficher 9,89.

Erreur de vérification de route (voir note 2) — milles marins

L I———LLa'titude du point de passage de destination (N/S)
Identification du point de passage de destination
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RMA - Recommended minimum specific LORAN-C data

Position, course and speed data provided by a LORAN-C receiver. Time differences A and
B are those used in computing latitude/longitude. Checksum is mandatory in this
sentence. This sentence is transmitted at intervals not exceeding 2 s and is always
accompanied by RMB when a destination waypoint is active. RMA and RMB are the
recommended minimum data to be provided by a LORAN-C receiver. All data fields must
be provided,null fields used only when data is temporarily unavailable.

Checksum, mandatory for RMA —]
Magnetic variation (see note),degrees E/W
Course over ground, degrees true
Speed over ground, knots —
Time difference B, ps
Time difference A, ps _l

$--RMA, A, 1111.11, a, yyyyy.yy, &, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, a*hh<C

| I |———l—Longi'(ude, degrees E/W

Latitude, degrees N/S
Status: V = blink, cycle or SNR warning

NO[TE - Easterly variation (E) subtracts from true course
Westerly variation (W) adds to trye

RMB avigati N pation
nation waypoint provided| by a

Navi

LORAN-C,TRANSIT, Q ayigation computer or other int¢grated
navigption system. Ch i R this sentence. This sentence |always
accompanies RMA ¢ g destination is active when providgd by a
LOR 3 ! other systems may transmit $--RMB without
$--RM

S g: A = arrival circle entered or—
icular passed

ee note 1)

Destination waypoint
longitude, E/W -
$--RMB, A, x.x, a, c--C, ¢--C, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, Xx.X, A*"hh<CR><LF>
L1 Destination waypoint latitude,N/S

Destination waypoint 1D
Origin waypoint ID
Direction to steer L/R
Cross track error (see note 2) nautical miles
Data status: V = navigation receiver warning

L

NOTES
1 If range to destination exceeds 999,9 nautical miles, display 999,9.

2 If cross track error exceeds 9,99 nautical miles, display 9,99.
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RMC - Données minimales recommandées pour GPS ou TRANSIT

Heure, date, point, route et vitesse sont les données fournies par un récepteur de navigation
GPS ou TRANSIT. Le groupe de contréle est obligatoire dans la phrase RMC. Cette
phrase est transmise & intervalles ne dépassant pas 2 s et est toujours accompagnée par
RMB quand il y a un point de passage de destination. RMC et RMB sont les données mini-
males recommandées a faire fournir par un récepteur GPS ou TRANSIT. Tous les champs
de données doivent étre fournis, des champs nuls n’étant utilisés que lorsque les données
sont momentanément indisponibles.

Groupe de contréle, obligatoire pour RMC —
Déclinaison, degrés E/W (voir note)
Date: jour, mois, année
Route par rapport au fond vraie, degrés—l |

$--RMC, hhmmss.ss, A, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, XXX

, noeuds

LSituation: A = données valides
Pas de I'hélice, % du maximum: «—» en arriére
Vitesse, tours par minute, «—» = en sens inverse des aiguilles q'une montre

Numéro de la machine ou de I'arbre, numéroté depuis la ligne médiane
Impair = tribord, pair = babord, 0 = cas d'une seule machine ou d'un seul
arbre, ou sur la ligne médiane

- Origine: S = arbre, E = machine

*RSA - Angle du capteur du gouvernail
Résolution OMI (aucune): angle du gouvernail, d'aprés celui de son capteur.

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

l I L L Capteur du gouvernail babord (voir note), état A = données valides
Capteur du gouvernail tribord (ou unique) (voir note), état A = données valides

NOTE - Mesure relative de 'angle du gouvernail sans unités «—» tourne vers babord. La donnée de sortie
du capteur est proportionnelle & I'angle du gouvernail, mais pas nécessairement égale a celui-ci.
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RMC - Recommended minimum specific GPS/TRANSIT data

Time, date, position, course and speed data provided by a GPS or TRANSIT navigation
receiver. Checksum is mandatory in this sentence. This sentence is transmitted at
intervals not exceeding 2 s and is always accompanied by RMB when a destination way-
point is active. RMC and RMB are the recommended minimum data to be provided by a
GPS or TRANSIT receiver. All data fields must be provided, null fields used only when

data is temporarily unavailable.

Checksum, mandatory for RMC
Magnetic variation, degrees E/W (see note)
Date: dd/mm/yy

Course over nmund degrees true —

$--RPJ/|C hhmmss. ss A,1111.11, a, yyyyy.yy, @, XX, X.X, XXXXXX, X.X;

L Speed over

Longitude,

Latitude, N/S

Status: V = navigation receiver wa

—UTC of position fix

NQTE - Easterly variation (E) subtracts from true course
Westerly variation (W) adds to true course

I
h <C§><\LF'

knots

*ROT| - Rate of turn
IMO Resolution A.526 (XIil). Rate of
$--ROT, x.x, A'hh<CR>«<bF>

L |—Stat s: A

Rate of

*RPM - Revg} i

IMO
$-R

R of turn.

Odd = starboard, even = port, 0 = single

or on centre-line
—Source, shaft/engine S/E

*RSA - Rudder sensor angle
IMO Resolution (none). Relative rudder angle,from rudder angle sensor.

$--RSA, x.x, A, x.X, A*thh<CR><LF>

l l L L Port rudder sensor (see note), Status A = data valid
Starboard (or single) rudder sensor (see note), Status A = valid

NOTE - Relative measurement of rudder angle without units,
portional to rudder angle but not necessarily 1:1.

= turn to port. Sensor output is pro-
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*RSD - Données du systéme Radar
Résolution OMI A.477 (XIl) — données figurant sur I'écran radar.

$--RSD, x.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, XX, X.X, X.X, X.X, &, a8*hh<CR><LF>

I_ L orientation de I'écran (voir note 1)
Unités de distance, K/N/S
Echelle des distances en service
Gisement du curseur, degrés dans le sens
aiguilles d’'une montre depuis 0°
—Distance du curseur, depuis le navire lui-méme
- Ligne de relévement n° 2, degrés depuis 0°
—Marqueur de distance variable n° 2, distance
- Origine du relévement n° 2 (voir note 2)

2)

NOTES
1 Orientation de I'écran:

vire et procurent
gine des points

érés dans l'ordre en commencant par le point
orlgme pour Ia ; ige. Dt modes de transmission sont prévus: «c» indique la
i ge de la route, «w» indique une roufe empruntée
le dernier point atteint (depuis — FROM) tandis que
le point vers lequel le navire est en train (de se diriger
des points de passage représentant le reste de la route.

c--c*hh<CR><LF>

uu—ldentificateur du point de passage «np (voir note 1)
Identificateurs des points suivant le précédent (voir note 1)
Identificateur de point de passage
identificateur de route

Made de message:c = route compléte, tous points de passage
w = route en cours: le 1% point cité est le dernier
dont on est parti (FROM), le 2° est celui vers lequel
le navire se dirige (TO) et les autres donnent la suite
de la route

—Numéro du message (voir note 2)

LNombre total des messages en cours de transmission (voir note 2)

NOTES

1 Un nombre variable d’identificateurs de points de passage, jusqu’a «n» peut étre inclus, dans la limite de
la longueur de phrase admise. Comme il n'y a pas de nombre spécifique de points de passage, des champs
nuls ne sont pas requis pour les champs des identificateurs de points de passage.

2 Une route donnée peut demander la transmission de plusieurs messages. Le premier champ indique le nombre total
des messages, le second, le numéro d'ordre du message {numéro de message); valeur minimale: 1 dans les deux cas.
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*RSD - Radar system data
IMO Resolution A.477 (XIl). 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, @, @"hh<CR><LF>

NG

L LDisplay rotation (see note 1)
Range units, K/N/S
Range scale in use
Cursor bearing, degrees clockwise from 0°
Cursor range, from own ship
- EBL 2, degrees
—VRM 2, range

TES

Display rotation:
C =
H =

— Qrigin 2 bearing (see note 2)

- Qrigin 2 range (see note 2)

— Bearing line 1 (EBL1), degrees from 0°
— Variable range marker 1 (VRM1), range

— Origin 1 bearing, degrees from 0° (see note

—Qrigin 1 range, from own ship (see note 2)

course-up, course-over-ground up, degrees true
head-up, ship's heading (centre-line) 0° up

2 | Origin 1 and origin 2 are located at\the stated je for two
independent sets of variable range marker. ea way from
own ship position.

RTE (- Routes

Waypoint identifiers, liste ‘ i vaypoint first, for the identified royte. Two

route| is being

¢s that the complete list of waypoinis in the
working route where the first listed waypoint is

always the la i sdched (FROM), while the second listed waypoint

is al

waypoi

$--R

assep is currently heading for (TO), the remaining list of

c--c*hh<CR><LF>

l——LWaypoint "n" identifier (see note 1)
Additional waypoint identifiers (see note 1)
Waypoint identifier

Route identifier

NOTES
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.

A single route may require the transmission of multiple messages. The first field specifies the total
number of messages, minimum value = 1. The second field identifies the order of this message (message
number), minimum value = 1.

1

2

Message mode: ¢ = compiete Toute, attwaypoints
w = working route, first listed waypoint is "FROM", second
is "TO" and remaining are rest of route

—~ Message number (see note 2)

- Total number of messages being transmitted (see note 2)
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*SFl - Information sur le balayage en fréquence

Cette phrase est utilisée pour fixer les fréquences et le mode de fonctionnement pour les
besoins du balayage et pour accuser réception des ordres de commande. Les fréquences
du balayage sont données dans P'ordre du balayage.

NOTE - Pour la surveillance de I'appel sélectif numérique de détresse et de sécurité, il convient que six
voies seulement soient balayées dans le méme ordre de balayage.
Pour indiquer un jeu de fréquences au récepteur de balayage, utiliser la phrase FSI.

$--SFI, X.X, X.X, XXXXXX, C,) «oru.. xxxxxx, c*hh<CR><LF>

L L 6° fréquence, mode (voir note 3)

N 5 £© g 2
o e

L I—Modc-:‘ de fonctionnement (voir note
1" fréquence ou voie UIT (voir note 2

- Numéro du message (voir note 4)

— Nombre total de messages en cours de tra

NOTES
1 Mode de fonctionnement:

d = F3E/G3E alternat, téléphonie
e = F3E/G3E duplex, téléphonie
m = J3E - téléphonie
o = H3E - téléphonie

ar bonds de 100 Hz. Les voies téléphoniques en ondeg hectométriques
par le chiffre 3 (au premier rang), suivi par les numérps de voies UIT
dque nécessaires. Les voies télégraphiques en ondes hjtométriques ou

ées par le chiffre 4 (au premier rang); le second et le troisiéme [chiffre indiquent
&, les 4%, 5% ot 6% le numéro de voie UIT chacun précédé d'autdnt de zéros que
oies en ondes métriques sont indiquées par le chiffre 9 (au premier rang) suivi par le

variable de champs indiquant les paires fréquence — mode de fonctionnement est permis,
paximum de six. Des champs nuls ne sont pas nécessaires pour les paires inutilisées lorsque
moins de six paires sont a transmettre.

4 LUinformation sur le balayage en frequence peut demander la transmission de plusieurs messages.
Le premier champ indique le nombre total des messages (valeur minimale: 1). Le second identifie le
numéro d'ordre du message (numéro de message) (valeur minimale: 1).
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*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.

NOTE - For DSC distress and safety watchkeeping only six channels shall be scanned in the same scan-

ning sequence.
To indicate a frequency set at the scanning receiver use FS| sentence.

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

l' |—Mode of operation (see note 1)
first frequency or iITU channel (see note 2)
L. Message number (see note 4)

— Total number of messages being transmitted (see

NQTES
1 Mode of operation:

d = F3E/G3E simplex, telephone
e = F3E/G3E duplex, telephone
m = J3E, telephone

o = H3E, telephone

q = F1B/J2B FEC NBDP, Telex/teleprinte
s = F1B/J2B ARQ NBDP, Telex/telep
t = F1B/J2B receive only, teleprinter/D
Iw = F1B/J2B, teleprinter/DSC

{ = A1A morse,

= F1C/F2Q4F3
null fo

message (message number), minimum value = 1.

I l I——L sixth frequency, mode (see note 3)

Zeros as

fourth to

specifies th total number of messages, minimum value = 1. The second field identifies the order of this

irst field
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STN - Identification des données de diverses origines

La présente phrase est transmise avant chaque phrase particuliére, quand il est néces-
saire pour le récepteur de pouvoir déterminer l'origine exacte des données dans un
systéme. Les exemples peuvent inclure des matériels de sondage & deux fréquences,
un matériel qui intégre des données de plusieurs origines et & une seule sortie.

$--STN, xx*hh<CR><LF>

I-Numéro d’identification de I"émetteur de 00 a 99.

TLL - Latitude et longitude d’une cible

Numéro, nom et position de Ta cible, et balise mobile a 'usage des €q ts de pour-

suite des cibles.

t nul autrement
’ .
Heure ffemps unj Ees
Nom de la ci
Longitude (k&

Latitude (N/S)
— Numéro de la cible (00 a 99)

NOTE - Etat de la cible:
L = Perdue, la cible suivie a ¥té perdu
Q = Recherche, cible en qours d’acquisiti
T = Suivie

elatives a un point TRANSIT.

Situation: A = données valides
ldentification du satellite
Distance mise & jour, milles marin
Nombre d’intervalles Doppler
Nombre d'itérations
Angle d'élévation—l

s.ss, xxxxxx, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, X.X, X.X, XXX, A*hh&«CR><LF>

I L—I—Longitude, E/W

L Latitude, N/S
Date: jour, mois, année

Heure (temps universel) du point
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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>

L

Talker ID number, 00 to 99

TLL - Target latitude and longitude

Targpt number, name, position and time tag for use in systems trackin targets.
$--TLL, xx,1111.11, a, yyyyy.yy, a, c--c, hhmmss.ss, a, a*hh<CR><LF

[ I_LReference s R™ulkot

Target
UTC of data
Target name
Longitude,E/W
Latitude,N/S
— Target number 00 - 99

NQTE ~ Target status:
L = lost, tracked target has bee
Q = query, target in the process ot
T = tracking

TRF - TRANSIT fix data

Time/| date, position

ed to a TRANSIT fix.

Status: A = data valid]
Satellite ID —
pdate distance, nautical miles
Number of Doppler intervals
Number of iterations
Elevation angle—l

$--TRF, hhmm xxxxx,1111.11, a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, X.X, X.X, XXX, A*hh<CR><LF>
I l l-—I—Longitude, E/W
I_ Latitude, N/S
Date: dd/mm/yy

UTC of position fix
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*TTM - Message de suivi de cible

Résolution OMI A.477 (XIl). Données concernant une cible suivie par rapport a la position
du navire lui-méme.

Mode d’acquisition A = Automatique, M = Manue!
Heure des données (temps universel)—l -l

$--TTM, XX, X.X, XX, &, X.X, X.X, &, X.X, X.X, &, ¢--C, &, 4, hhmmss.ss, a*hh<CR><LF>

L LCible de référence = R, nul autrement
Etat de la cible (voir note)
Données de l'usager (c'est-a-dire nom de la cible)
l_ L Unités de vitesse/de di

— Vitesse de la cible

Relévement depuis le nag
~ Distance de la cible au navire
—Numéro de la cible, de 00 a 99

NOTE - Etat de la cible:

$--vB

Vitesse sur le fond longitudinale (voir note), noeuds
— : vitesse sur I'eau, A = données valides
itesse sur I'eau transversale (voir note), noeuds

VDR - Sens du courant et dérive
La direction vers laquelle un courant coule (sens) et sa vitesse (dérive).
$--VDR, x.x, T, x.x, M X.X, N*hh<CR><LF>

Vitesse du courant, noeuds
Dlrec'uon du courant magnétique, degrés
Direction du courant vraie, degrés
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*TTM - Tracked target message

IMO Resolution A.477(XIl). Data associated with a tracked target relative to own ship’s
position.

Type of acquisition A = automatic, M = manual
Time of data (UTC) -I -|

$-—-TTM, xx, XX, X.X, &, X.X, X.X, &, X.X, X.X, &, ¢--C, 4, 4, hhmmss.ss, a*hh<CR><LF>

I' LReference target = R, null otherwise
Target status (see note)
User data (e.g. target name)

L Speed/distance units, K/N/S
L Time to CPA, min., "-" increasi
- Distance of closest point of app
Target course, degrees true/ré
- Target speed
Bearing from own ship, degree
~ Target distance from own ship
- Target number, 00 to 99

NOITE - Target status:
L = lost, tracked target has been o
Q = query, target in the process of-a
T = tracking

*VBW

Watef-referenced a
$--VBW, x.x,

1al ground speed, (see note) knots
ater speed, A = data valid

NO ersg’ speed: "-" = port, Longitudinal speed: "-" = astern.

VDR -Setand dfift
The direction towards which a current flows (set) and speed (drift) of a current.
$--VDR, x.x, T, x.x, M X.X, N*hh<CR><LF>

Current speed, knots
Dlrectlon degrees magnetic
Direction, degrees true
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VHW - Vitesse par rapport a ’eau et cap

Le cap donné par le compas selon lequel le navire se pointe et la vitesse du navire par
rapport a I'eau.

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

I--—I-Vitesse, km/h
Vitesse noeuds
Cap magnétique, degrés
Cap vrai, degrés

= Dj ’eau

Distance parcourue par rapport a I'eau.
$--VLW, x.x, N, x.x, N"hh<CR><LF>
L—-L Distance depuis la derniére mest

Distance cumulée totale, milles ma

VPW - Vitesse mesurée parallélement au ven
aie du vent

VTG - Rout
La route zl <

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

I—-—L Vitesse, km/h
Vitesse, noeuds

WCV - Vitesse de rapprochement du point de passage

La composante du vecteur vitesse en direction du point de passage, depuis la position
actuelle, (plusieurs dénominations en anglais).

$--WCV, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

| ’ L Identification du point de passage

Composante de vitesse, noeuds
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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 I I——-I-Speed, km/h
Speed, knots

Heading, degrees magnetic
Heading, degrees true

ter

VLW

The distance travelled, relative to the water.
$--VIIW, x.x, N, x.x, N‘hh<CR><LF>

l—l— Distance since reset, nautical miles
Total cumulative distance, nautical mile

VPW |- Speed - measured parallel to wind

The component of the vessel’s velocit

of the true wind drection.
Sometimes called "speed made good

ade good to windward.

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

VTG + Course averlg
The dctual coug an

$--VT

WCV [~ Waypoint closure velocity

The component of the velocity vector in the direction of the waypoint, from present
position. Sometimes called "speed made good" or "velocity made good".

$--WCV, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

l l LWaypoint identifier
Velocity component, knots
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WNC -~ Distance de point de passage a point de passage
Distance entre deux points de passage déterminés.
$--WNC, x.x, N, x.x, K, c--c c--c*hh<CR><LF>
Identification du point de passage de départ
Identmcatlon du point de passage d’arrivée
Distance, km
Distance milles marins

WPL - Localisation d’un point de passage

Latitude et longitude d'un point de passage déterminé.

$--WPL, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, c--c*hh<CR><LF>

XDR - Mesures du transducteur

Les données de mesure foupni
physiques telles que la temp
angulaire ou linéaire, etc. Les d
mesurant des quantités identig

© CEI:1995

(E/W)

des mesures

déplacement

transducteurs

S une méme

par Ies transductey i pet £ ‘ gont la phrase
comme une «entrée» ety ajoute. s¢ S ptransmettre.

n'®™® transducteur (note 1)

Données pour un nombre variable de transduct

/\ <Tra

teur n° 1, identificateur
\&K;?de mesure du transducteur n° 1(note 2)
\D nn de mesure, transducteur n° 1

e de transducteur, transducteur n° 1 (note 2)

NO

1, Les sections de quatre champs de données, type, données, unités, identificateur sor

eurs

t permises pour
ans la limite de

la longueur de phrase autorisée; des champs nuls ne sont pas exigés, excepté lorsque des éléments de la

combinaison «type, données, unités, identification» ne sont pas disponibles.
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WNC - Distance ~ waypoint to waypoint
Distance between two specified waypoints.
$--WNC, x.x, N, x.x, K, c--c c--c*hh<CR><LF>

FROM waypoint identifier
TO waypoint identifier

Distance, km
Distance, nautical miles

WPL - Waypoint location

Latityde and longitude of specified waypoint.

$--WPL, 1111.11, a, yyyyy.yy, a, c-—c*hh<CR><LF>
l | Waypoint identifier
Waypoint longitude, E/
Waypoint latitude, N/S

XDR [- Transducer measurements

ature} force, pressure, frequency, angularorlinear displa
number of transducers measuring th : i
same| sentence. This sentence IS desi
duce s that may be co
as anji :

$--XI

ransducer "n" (see note 1)
ariable number of transducers

cer type, transducer No.1 (see note 2)

NQTES

temper-
yariable
i in the

trans-
ntence

1 | Séts-of the

r fields "type-data-units-ID" are allowed for an undefined number of transducTs. Up to

"n"| transducers may be included within the limits of allowed sentence length, null fields are not|required

except where portions of the "type-data-units-ID" combination are not available.
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2 Les types de transducteurs autorisés et leurs unités de mesure sont les suivants:

Transducteur Type Unités du champ Commentaires
du champ
Température C C =degrés Celsius
Déplacement angulaire A D = degrés «—» = dans le sens inverse des
aiguilles d’'une montre
Déplacement linéaire D M = métres «=» = cOompression
Fréquence F H = hertz
Force N N = newtons «—» = cOmpression
[—Pression P P—= pascal “—» = Vi
Ecoulement R I = litres par seconde
Vitesse de rotation T R = tours par minute
Humidité H P = pour cent
Volume v M = métres cubes
Tension u V = volts
Courant l = ampéres Q
Interrupteur ou vanne S Aucune (chapip nul)
Générique G Aucune (champ @

.v@f

quelle gouverner, & babord ou 2 tribord (L/R)

ment du LORAN-C ou alarme du rappon signal a bruit
me générale pour les autres systémes de navigation si un|point fiable
ntestpas disponible

XTR ~ Erreur latérale de route - Estime

Grandeur de l'erreur de position estimée perpendiculairement a la route prévue et direc-
tion dans laquelie gouverner pour reprendre [a route.

$--XTR, x.x, a, N*hh<CR><LF>

L L Unités, milles marins
Direction vers laquelle gouverner, babord ou tribord (L/R)
Grandeur de l'erreur latérale
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2 Allowed transducer types and their units of measure are:

Transducer Type Units field Comments
field
Temperature c C = degrees Celsius
Angular displacement A D = degrees *-" = anticlockwise
Linear displacement D M = metres *-" = compression
Frequency F H = hertz
Force N N = newtons *-" = compression
Pressure P P = pascals "-" = vacuum
Flow yate R | =litres/s
Tachgmeter T R = revolutions/min
Humidlity H P = per cent
Volunje \) M = cubic metres
Voltage U V =volts
Currept | A = amperes
Switch or valve S none (null) N
Generi G none (null) ﬁ

XTE { Cross-track error, measure

Magnitude of the position error perpe othe

steer|to return to track.

$--X1

is not available

XTR _ Cross-track error — dead reckoning

tended track line and the dire

ction to

pliable

Magnitude of the dead reckoned position error perpendicular to the intended track line and

the direction to steer to return to track.
$--XTR, x.x, a, N*hh<CR><LF>

|' L Units, nautical miles
Direction to steer, L/R
Magnitude of cross-track error
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ZDA - Heure et date
Temps universel, jour, mois, année et zone locale d’heure.

$--ZDA, hhmmss.ss, XX, XX, XXxX, XX, Xx*hh<CR><LF>

signe que I'’heure locale

de 00 ha£13h
Année
—Mois, 01 a 12 } heure du temps universel

© CEI:1995

LDésignation des minutes de zone locale, méme

Désignation de I’'heure de zone locale (voir note)

[ 04 & N4
votUtTUTao

—Heure du temps universel

NOTE - La désignation de zone est le nombre entier d'heures ajoy
GMT, la désignation de zone est négative pour les longitudes Est.

mps\local po

ZDL - Temps et distance jusqu’a un point variab

n’est généralement pas un point géographig gcifiy nais peut varier co
et est le plus souvent déterminé par ca i 4é pour tourne
4 voiles de facon optima

obtenir I'heure

né. Ce point
tinuellement
ou point de
€ jusqu’a un
nt a tourner,

= référence

ns

grsel et durée depuis le point de passage origdine

Temps passé, hh =00 a 99

\-ldentification du point de passage origineg

L Heure (temps universel) de I'observation

ZTG - Heure du temps universel et heure prévue d’arrivée au point de passage

de destination

Heure du temps universel et temps prévu pour arriver au point de passage de destination.

$--ZTG, hhmmss.ss, hhmmss.ss, ¢c--¢c*hh<CR><LF>

‘—Identification du point de passage de destination

Heure prévue d’arrivée, hh = 00 a 99
Heure (temps universel) de I'ocbservation
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ZDA - Time and date

UTC, day, month, year and local time zone.

$--ZDA, hhmmss.ss, XX, XX, XxxX, XX, xx*hh<CR><LF>

local hours

Year
- Month, 01 to 12 } uTcC

=Day 011031

|—Local zone minutes description, same sign as

Local zone description 00 h to #13 h (see note)

—UTC

NQTE - Zone description is the number of whole hours added to loc to wbtain G
description is negative for east longitudes.
ZDL i Time and distance to variable point
Time|and distance to a point that may not be fixed. anerally not a
geographic point but may vary continuously, and is ined by cald
(the fecommended turning point for sailboa ' ailing to a destinati

wheell-over point for vessels making 5 i ‘ point, etc.).

$--ZI

ZFO

utcC
$--¢

LOrigin waypoint ID
Elapsed time, hh = 00 to 99

J. Zone

specific
tulation
bn, the

I-UTC of observation

ZTG - UTC and time to destination waypoint

UTC and predicted time-to-go to destination waypoint.

$--ZTG, hhmmss.ss, hhmmss.ss, ¢--¢*hh<CR><LF>

l~ Destination waypoint ID
Time-to-go, hh = 00 to 99
UTC of observation
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7 Applications

7.1 Exemples de phrases

Les exemples suivants ont pour objet de présenter des phrases correctement construites.
lls ne sont que des exemples représentatifs et montrent une partie du large éventail des
variantes acceptables possibles des diverses phrases. Elles ne doivent pas étre nécessai-
rement utilisées comme modéles.

7.1.1  Exemple 1 - Latitude et longitude, LORAN-C

Le présent exemple donne la position en latitude et longitude, donnée par le LORAN-C.
Les trois caractéres mnémoniques de I'adresse, GLL, indiquent que les données sont

s et le point
le récepteur

—Latitude 47°, 28,
—Adresse:

onique pour

L I— Fin de phrase
Groupe de contréle 56 HEX
Identificateur pour le point de passage «CHAT-N6»
Unités de rayon du cercle d’arrivée: milles marins

Rayon du cercle d’arrivée: 0,15
—~Situation: 1a ligne perpendiculaire a la route a été franchie
—Situation:le navire n’est pas entré dans le cercle d’arrivée
— Adresse:

LC = LORAN-C

AAM = Alarme d’arrivée
—Début de phrase



https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

1162-1 © IEC:1995 -85~

7 Applications

7.1 Example sentences

These examples are intended as samples of correctly constructed 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.

7.1.1  Example 1 - LORAN-C latitude/longitude

This example gives present position in latitude/longitude, as determined by LORAN-C. The

three character mnemomc in the address, GLL, mdlcates that the data is present position
in latj - Decimal

warn-

ing flags set in the navigation receiver as mdlcate_d by status A.

$LCGLL, 4728.31, N, 12254.25, W, 091342, A*21<CR><LF>

— Units designa
—Latitude 47°, 28, 31’
TAddress:
LC = LORAN-C

GLL = present positi
rt of sentence

data. The mnemonic code for arrival alarm iz AAM.
AAM" for LORAN-C arrival alarm. The first data field

ng that the pérpendicular to the course line, at the destmat:on HAS been
e\ thirg and ourth fnelds show the raduus and unlts of the destmatlon ypoint

, N, CHAT-N6*56<CR><LF>

[ ] ]
L L Sentence terminator

Checksum 56 HEX
Identifier for waypoint "CHAT-N6"
Units of arrival circle, nautical miles

Radius of arrival circle, 0,15
—Status: perpendicular has been crossed
—Status: arrival circle has not been entered
— Address:

LC = LORAN-C

AAM = Arrival alarm

—~Start of sentence
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7.1.3 Exemple 3 — Phrase propre & un matériel

Une phrase propre a un matériel a la forme générale suivante:

| - Phrase de 79 caractéres ou moins - |
$Paaa - <CR><LF>

L J I— Fin de phrase
Données, 75 caractéres au maximum
Trois caractéres du code mnémonique du constructeur
ldentificateur de phrase propre a un constructeur
—Début de phrase

Un exemple spécifique a peu de sens pour tout autre que le cqristru
congu la phrase:

wrﬁculier qui a

rasg
47 HEX

Série de caractéres utilisables
(non réservés) au choix du constr

a)
Les champs

h
p .

ges, mais la

latitude et la longitude ne sont pas encore calculées.

d) $LCRMA, A,4226.26, N, 07125.89, W, 14182.3, 26026.7, 8.5, 275., 14.0,
W*68<CR><LF>

Fonctionnement normal.

e) SLCRMA, V, 4226.26, N, 07125.89, W, 14182.3, 26026.7, 8.5, 275, 14.0,
W*7F<CR><LF>
Données non valides, probléme LORAN-C possible.

f) $LCRMA, A, 4226.265, N, 07125.890, W, 14172.33, 26026.71, 8.53, 275., 14.0,
W*53<CR><LF>
Le LORAN-C fonctionne en mode de haute résolution.
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7.1.3 Example 3 - Proprietary sentence

A proprietary sentence has the following general format:

| - 79 character sentence or less - |
$Paaa - ---<CR><LF>

L J l— End of sentence
Data 75 character maximum

Three characters from manufacturer's mnemonic code
Proprietary sentence identifier
—Start of sentence

facturer that designed the sentence:

$PSRDA003[470738][1224523]??7RST47, 3809, A004*47<CR><

Any series of value (non-reserved)
Characters of manufacturer’s choice
T Manufacturer’s unique assigned code
— Rroprietary sentence identifier
—Starnt of sentence

7.1.4| Example 4 - R

receiyer acquires stationsg:

fields.

b)| $LCH

c)

d)
W*68<CR><LF>

Normal operation.

A spjacific example will have little meaning to someone other than the péﬂc\kal manu-

a) $LCRI\@, , s
Data invali D.acquired. Fields where data is not yet available

275.

)RAN-C

are null

, 14.0,

e) $LCRMA, V, 4226.26, N, 07125.89, W, 14182.3, 26026.7, 8.5, 275., 14.0,

W*7F<CR><LF>
Data invalid, potential LORAN-C problem.

f) $LCRMA, A, 4226.265, N, 07125.890, W, 14172.33, 26026.71, 8.53, 275., 14.0,

W*53<CR><LF>
LORAN-C operating in high resolution mode.
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7.1.5 Exemple 5 — Exemples d’information de fréquences (FSI)

Les phrases suivantes montrent des exemples typiques pour la commande a
appareils radiotéléphoniques:

a) $CTFSI, 020230, 026140, m, 0*14<CR><LF>
Accorder I'émetteur de I'appareil sur 2 023 kHz, le récepteur sur 2 61
J3E, téléphonie, attente.

b) $CTFSI, 020230, 026140, m, 5*11<CR><LF>

© CEI:1995

distance des

4 kHz, mode

Radiotéléphone en ondes hectométriques et décamétriques, émission 2 023 kHz,

réception 2 614 kHz, en mode J3E, téléphonie, puissance moyenne.
c) $CTESI 021820 o, *2D<CR><| F>

Accorder le récepteur sur 2 182 kHz, mode H3E, téléph
d) $CDFSI, 900016, , d, 9*08<CR><LF>

e) $CTFSI, 300821, , m, 9*17<CR><LF>

Accorder I'appareil radiotéléphonique €
sur la voie 821, ¢c’est-a-dire sur 8 25
mode J3E, téiéphonie, grande pujssa

Hz, c’est-a-dire 4 172,5 kHz

, €n position d’attente.
|, 9*0A<CR><LF>

adiotéléphonique en ondes hectométriques ou d
mission, 4 302 kHz a la réception, mode F1C/F2C/F

Accorder le récepteur & balayage sur 2 187,5 kHz, en mode F1B/J
seulement, pour téléimprimeur avec appel sélectif numérique.

voie 16, en

Bcamétriques
réception, en

tométriques et décamétriques sur la

a l'émission,

B, téléimprimeur, puissance moyenne.

Bcamétriques
, c'est-a-dire
1B/J2E ARQ,

Bcamétriques
BC, pour télé-

PB, réception
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Example 5 — FSI examples

The following sentences show typical applications for remote control of radiotelephones:

a)

b)

c)

d)

e)

f)

g)

$CTFSI, 020230, 026140, m, 0*14<CR><LF>

Set transmitter 2 023 kHz, receiver 2 614 kHz, mode J3E, telephone, standby.

$CTFSI, 020230, 026140, m, 5*11<CR><LF>

MF/HF radiotelephone set transmit 2 023 kHz, receive 2 614 kHz, mod
telephone, medium power.

$CTFSH-021820,0,*2D<CR><LE
0248206, *2D<CR><LF>

e J3E,

Set receiver 2 182 kHz, mode H3E, telephone.
$CDFSI, 900016, , d, 9"08<CR><LF>

power.

$CTFSI, 300821, , m, 9*17<CR><LF>

$CTFSI, 404001, , w, 5*08<CR><L

Set MF/HF radlotelephone to te
4 172,5 kHz, receive 0 %

$CTFSI, 4161F

L 1 in 4 MHz band e.g. t
, teleprinter, medium power

Set VHF transmit and receive channel 16, F3E/G Aplex; telephiong, high

Set MF/HF radlotelephone to telephope ~.' : e.g. transmit 8 255 kHz,

ansmit

smitter
printer,

mode
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7.2 Exemples de schémas de réception

Les schémas de démonstration des figures 3 et 4 montrent un exemple de structure de
circuits de réception basés sur deux isolateurs opto-électroniques qui offrent une protec-
tion contre les surtensions, les tensions inversées et la dissipation de puissance par
P'isolateur opto-électronique et servent a limiter le courant absorbé sur la ligne.

J - FET

canal N
isolateur opto-électronique

JFET
canal N

8 O

ca srms|
dteur opto-électrohique

Figure 3 - Exemple

NPN

. /]
Isolateur opto-électroniqug

B €
CEl 873193

Figure 4 - Exemple 2, circuit de réception a isolateur opto-électropique
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7.2 Examples of receiver diagrams

The illustrative diagrams in figures 3 and 4 show the example structure of two
opto-isolator based listener circuits that offer overvoltage, reverse voltage and power
dissipation protection for the opto-isolator and serve to limit the current drawn from
the line.

J - FET

N-channel
electronic opto-isolator

N-channel
JFET

B O

Figure 3 - Example gher circuit

NPN

electpnic opto-isolator

Opto-isolator

IEC 873195

Eigure 4 - - listener circuit



https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

-92 - 1162-1 © CEI:1995

Annexe A
(informative)

Résolutions de I’OMI, recommandations de I’UIT et
normes correspondantes de la CEl ou de I'ISO
auxquelles s’applique la présente norme
pour les matériels de navigation et de radiocommunication

Tableau A.1 - Instruments de navigation

Instruments Recommandation Normes

de navigation Emetteur » Récepteur pMI CEl ou ISO

Exigés par I’'OMI

Compas magnétique oul NON (\ \\A\\ez\\ 190 449
40 2269
Compas gyroscopique Ooui Ogl/\ \A 42 (Xl) 190 8728
N
Radar oul O AN M CE1 936

Aide radar au pointage

automatique oul /\< /(@I \5&77 (X1) CEl 872

JAN
Sondeur a échos (&q (\\ % (DUIO ‘\/> A.224 (VII) 190 9875

Loch \le NBN\/ A.478 (XH) CEl 1023

Indicateur de vitesse
de giration (OUQ\ \}N A.526 (13)

Radiogoniométre \ \Q&k\) v oul A.665 (16)

Facultanfsxourt \ll/\ \

Récepteuf\o‘%
simple ou di %’4'5{\/\ - \$UI out A.479 (Xil) CE! 1110

Récepteur@\}t@ > oul oul . El 1075

Réceg@xg\sg&\ \ oul oul . El 1135

Ne GbQW Oul oul ** El 1108*

Pi|otes§reqati/}ues oul oul A.342 (IX) E1/1SO 11674*

C
C
;}e\ur %&A&TA}/ oul Qul > CEl 1108*
C
C
C

Carte électronique oul Qul * El 1174

* A létude.
** A étudier.
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Annex A
(informative)

IMO resolutions and ITU recommendations and
relevant IEC/ISO standards to which this standard applies

for maritime navigation and radiocommunication

equipment and systems

Table A.1 - Navigation

Ngvigation instrument Tatker tisterer lMO. IEC/ISO
resolutlon( standards

IMO mandatory /\< A (\
Magnéetic compass YES NO &\2& ISO 242?
Gyro ¢ompass YES YES /‘ A.&\&‘I) \ }363721;
Radar YES YES )\422\(%\) IEC 936
ARPA YES r\Yés /(7 A WI) [EC 872
Echo pounder YES\/\ (\\ Y\ES ( k) ‘\64224 (Vi) 1SO 987%
SDMH (LOG) YES X N\S\ j A.478 (XIl) IEC 1023
R.O.TlL YES( (\ \N®\> A.526 (13)
RDF N \( YES ) \*(Eg A.665 (16)
IMO QPTIONAL L \

N
OMEGA + Differé»li?l/\\A &\\7& YES A.479 (XI) IEC 1119
LORAN-C receiva\r/\ YE§ YES * IEC 1075
DECQA recgﬁl}:\ \ YES YES * IEC 113%
GPS fecei e\ \\ \ YES YES - IEC 1108*
GLOI\AES\Qc\ek@r \) YES YES “ IEC 11013*
Autoplilot > YES YES A.342 (IX) IEC/ISO [11674*
ECDIB YES YES * IEC 1174

*

Under consideration.

** To be developed.
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Tableau A.2 - Radiocommunications - Systéme mondial de détresse
et de sécurité en mer (SMDSM)

Résolution | Recommandation INMARSAT .
SOLAS 1988 OMI UIT-R COSPAS-SARSAT Norme CEI
1 Systémes principaux
1.1 Installation radio en ondes A.609(15) 1097-8
métriques
Appel sélectif numérique A.385(X) 493, 541, 689 1097-3
Radiotéléphone A.524(13) | RR appendice 19 1097-7
1.2 Installations radio en ondes
hectométriques A.610(15) 1097-10
Appel sélectif numérique A.334(1X) 493, 541 1097-3
Radiotéléphone A.613(15) 1097-9
1.3 Installations radio en ondes
hectométriques et décamétriques A.613(15) 1097-10
Appel sélectif numérique A.610(15) 493/5 1097-3
Radiotéléphone A.334(IX) 1097-9
Impression directe & bande étroite A.613(15) 99’1\4\9 62§, N 1097-11
1.4 Station INMARSAT terrestre A.570(14) \
sur navire A.663(1 SDM 1097-4
A.698(17)
2 Moyens d'alerte secondaires /\(x\/ / (\ \>
3 Moyens de réception des informati U
sur la sécurité maritime
3.1 Récepteur NAVTEX (518 kHz) 5(43) 540, 625 1097-6
3.2 Récepteur INMA| avec el d \
groupe amehor AGA ?ap\ \\A éems SDM 1097-4
3.3 Récepteuren camét \\J
impression di ect ge\ 0(17) | 491, 492, 625, 688 1097-11
4 Bah i
d urg ite) (ERIRB)
4.1 COSP ARSAT ( A.662(16) 633 C/S Too1 1097-2
A.763(18)
4.2 MT A.661(16) 632 SDM 1097-5
Ilse r in lqu\wt/ne position
%\k a ondes métriques | A.612(15) 693 1097-13
ondeu ra%r de recherche et A.530(13) 628 1097-1
s3uVv ART) A.697(17)
7</Récepteur radiotéléphonique
de veille (2 182 kHZ) ATS8305 1097-15
8 Signal radiotéléphonique
d'alerte (2 182 kHz) A.421(X1) 219 1097-16
9 Poste radio & ondes métriques portable
(radeau de survie) A.605(15) 1097-12
10 Prescriptions générales A.894(17) 945
11 Source d’énergie de réserve SOLAS IV-13 1097-14

* La série CEl 1097 est en cours de développement. Toutes les parties sont & I'étude. L’article A.1 comportera
toutes les parties publiées au moment de la parution de la présente norme.
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Table A.2 - Radiocommunications for the global maritime distress and
safety system (GMDSS)

IMO ITU-R INMARSAT IEC
1988 SOLAS resolution | recommendation | COSPAS-SARSAT | standard*
1 Primary systems
1.1 VHF radio installation A.609(15) 1097-8
BSC A.385(X) 493, 541, 689 1097-3
RT A.524(13) RR appendix 19 1097-7
1.2 MF radio installation A.610(15) 1097-10
DSC A.334(IX) 493, 541 1097-3
RT A613(15) /\( T997-9
1.3 MF/HF radio installation A.613(15) \K( 97-10
DEC A.610(15) 493, 541 97-3
R A.334(1X) 1497-9
NBDP A.613(15) 491, 492, W 1497-11
1.4 IMMARSAT ship earth station A.570(14) X \)
A.663(16) DM 1097-4
A.698(17) (Y
2 Seécondary means of alerting (\\// /\ \
Y
3 Facilities for reception of maritime %
sqdfety information
3.1 NAVTEX receiver (518 kHz) A.525(13 0, 625 1097-6
3.2 EQRC receiver (\ /-\\Qse\x@ \\/ SDM 1097-4
K )
3.3 HF NBDP receiver [\/\ Q AN7QO 91, 492, 625, 688 1097-11
4 Shtellite E@ W%
4.1 CPSPAS-SARS, z) 62(16) 633 C/S Too1 1097-2
A.763(18)
4.2 IN MARS/X\ A.661(16) 632 SDM 1097-5
5 VM B\ A.612(15) 693 1097-13
6 Shipsr tr nsponder (SART) A.530(13) 628 1097-1
A.697(17)
7 R[Twatch receiver (2 182 kHz) A.383(X) 11)97—15
8 RT alarm signal (2 182 kHz) A.421(XI) 219 1097-16
9 VHF portable (survival craft) A.605(15) 1097-12
10 General requirements A.694(17) 945
11 Reserve source of energy SOLAS iV-13 1097-14

* The IEC 1097 series is currently being developed. All parts are under consideration. Clause A.1 will in-
clude all those parts published when this standard is published.
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A.1 Documents de référence

CEl 872: 1987, Aides de pointage radar automatiques pour navires (APRA) — Spécifi-
cations opérationnelles. Méthodes et résultats d’essai
Amendement 1 (1991).

CEl 936: 1988, Radars de navire. Prescriptions techniques et opérationnelles. Méthodes
d’'essai et résultats exigibles

CEl 945: 1994, Appareils de navigation maritime — Spécifications générales. Méthodes
d’essai et résultats exigibles

istance pour navires

de fonction-

(GMDSS) -

de\ g g (GMDSS) -
Partie 3: Matériels d’appel séfecti 6k i ( jtation et de
fonctionnement, méthodes d’e : 3 igi

1: Systéme
tionnelles et

1)

pour navires.
ats exigibles

Spécifications

énstruction navale - Compas magnétiques et habitacles, clgsse A

1ISO-22694992, Construction navale - Compas magnétiques, alidades et habitacles de
classe A — Essais et certification

ISO 8728: 1987, Construction navale. Compas gyroscopiques & usage marin
ISO 9875: 1991, Construction navale. Appareils de sondage par écho
OMI A.224: 1971, Normes de fonctionnement des sondeurs a écho

OMI A.334: 1975, Recommandation pour les normes de fonctionnement des émetteurs et
récepteurs de radiotéléphonie

OMI A.342: 1975, Normes de fonctionnement des pilotes automatiques


https://iecnorm.com/api/?name=54a5e7d8752b0c5ba0427f6d94bb109c

1162-1 © IEC:1995 -97 -

A.1 Reference documents

IEC 872: 1987, Marine automatic plotting aids (ARPA) - Operational requirements.
Methods of testing and test results
Amendment 1(1991)

IEC 936: 1988, Shipborne radar — Operational and performance requirements — Methods
of test and required test results

IEC 945: 1994, Marine navigational equipment — General requirements — Methods of test-
ing and required test results

IEC 1023: 1990, Marine speed and distance measuring equipment (SDME) — Operational
and gerformance requirements — Methods of testing and required test résul
ethods

ossible

Digital
hethods

itioning
5

rmance

devices

1SO 8728: 1987, Shipbuilding — Marine gyro-compasses

ISO 9875: 1991, Shipbuilding — Marine echo-sounding equipment
IMO A.224: 1971, Performance standards for echo-sounding equipment

IMO A.334: 1975, Recommendation on operational standards for radiotelephone trans-
mitters and receivers

IMO A.342: 1975, Recommendation on performance standards for automatic pilots
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