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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS - DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

FOREWORD

1) The International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization ¢
all ngdtional electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC~is™to

intern
this e

htional co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electronic
hd and in addition to other activities, IEC publishes International Standards, Technical Sped

Technjical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hereafter referred to
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This bilingual version (2018-02) corresponds to the English version, published in 2016-08.

This fifth edition cancels and replaces the fourth edition published in 2010, and constitutes a
technical revision.

This edition includes the following significant technical changes with respect to the previous

edition:

e new

identifiers have been added to Table 4;

o the sentences CBR and MEB have been removed as they are now solely used by AIS shore
based equipment:
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e new sentences ACN, ALC, ALF, ARC, EPV, HCR, HRM, MOB, NSR, RLM, RRT, SM1, SM2,
SM3, SM4, SMB, SPW and TRL have been added;

e revis

ions have been made to ABK, ABM, GNS, NAK, NRM, RMC, ROR and TTD;

e the methods of testing in Annex B have been revised.
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and radfocommunication equipment and systems — Digital interface, can be found on
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This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC\Directives, Part 2.
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INTRODUCTION

IEC 61162 Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems — Digital
interfaces consists of 5 parts which specify digital interfaces for application in marine
navigation, radiocommunication and system integration, as follows:

Part 1:
Part 2:
Part 3:

Single talker and multiple listeners;
Single talker and multiple listeners, high speed transmission;
Multiple talkers and multiple listeners — Serial data instrument network;

Part 450: Multiple talkers and multiple listeners — Ethernet interconnection;

Part 46Q

Multinle talkers and multinle listeners — Ethernet interconnection — Saf ty and
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MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS - DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

1 Scope

This part of IEC 61162 contains the requirements for data communication between maritime
electronfic instruments, navigation and radiocommunication equipment when interconngcted via
an appropriate system.

This part of IEC 61162 is intended to support one-way serial data transmission from ja single
talker t¢ one or more listeners. These data are in printable ASCIl forml/and may|include
information such as position, speed, depth, frequency allocation, etc. Typieal messages| may be
from abput 11 to a maximum of 79 characters in length and generally-require transmigsion no
more rapidly than one message per second.

The elertrical definitions in this standard are not intended to.accommodate high-bgndwidth
applicat|ons such as radar or video imagery, or intensive database or file transfer applications.
Since there is no provision for guaranteed delivery of messages and only limited error dhecking
capability, this standard should be used with caution in all safety applications.

For applications where a faster transmission rate,is necessary, reference should be made to
IEC 611]62-2.

For applications to shore based equipméent of the automatic identification system (AIS)
referenge should be made to the IEC 62320 series.

2 Normative references

The follpwing documents,_ inswhole or in part, are normatively referenced in this docunjent and
are indispensable for its\application. For dated references, only the edition cited applies. For
undated references, the-latest edition of the referenced document (including any amenfiments)
applies.

IEC 60945:2002y Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
General requirements — Methods of testing and required test results

IEC 61097-6, Global maritime distress and safety system (GMDSS) — Part 6: Narrowband
direct-printing telegraph equipment for the reception of navigational and meteorological
warnings and urgent information to ships (NAVTEX)

IEC 61108 (all parts), Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Global navigation satellite systems (GNSS)

IEC 61162 (all parts), Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Digital interface

IEC 61162-2:1998, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Digital interfaces — Part 2: Single talker and multiple listeners, high-speed transmission
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IEC 61174, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems — Electronic
chart display and information system (ECDIS) — Operational and performance requirements,
methods of testing and required test results

IEC 619

IEC 619

24-2:2012, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Integrated navigation systems — Part 2: Modular structure for INS — Operational and
performance requirements, methods of testing and required test results

96 (all parts), Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Shipborne voyage data recorder (VDR)

ISO/IEC_8859 (all parts). Information technology — 8-bit single-byte coded graphic ¢

haracter

sets

ISO/IEC
sets — A

ISO/IEQ

ITU-R R
service

8859-1:1998, Information technology — 8-bit single-byte coded graphic c
art 1: Latin alphabet No.1

10646, Information technology — Universal Coded Character Set'(UCS)

ecommendation M.493, Digital selective-calling system for-use in the maritim¢

ITU-R M.625, Direct printing telegraph equipment empleying automatic identificatio

maritime

ITU-R R
use in th

ITU-R R
band 15

ITU-RR
system

ITU-T R
current

IMO GN
and safe

b mobile service

ecommendation M.821, Optional expansion of the digital selective-calling sy
pe maritime mobile service

ecommendation M.1084, Interim.(Solutions for improved efficiency in the us
6-174 MHz by stations in the maritime mobile service

ecommendation M.1371; C Fechnical characteristics for an automatic iden
ising time division multiple access in the VHF maritime mobile band

ecommendation 2X.27/V.11:1996, Electrical characteristics for balanced
nterchange circuits operating at data signalling rates up to 10 Mbit/s

IDSS.1/Cife-18, Master plan of shore-based facilities for the global maritime
bty system (GMDSS master plan)

haracter

b mobile

n in the

stem for

e of the

ification

double-

distress

IMO, Inqernationa/ Convention on Load Lines

IMO, International SafetyNET Manual

IMO MS

IMO MS

C.252(83), Performance standards for integrated navigation systems (INS)

C.302(87), Performance standards for Bridge Alert Management (BAM)

IMO Publication 951E, NAVTEX Manual
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3 Terms and definitions

3.1 General

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

3.2 Terms and definitions

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

3.21
talker
any dev|ce which sends data to other devices

Note 1 tolentry: The type of talker is identified by a 2-character mnemonic as listed in 8.2 (see Table 4).

3.2.2
listener
any dev|ce which receives data from another device

4 Manufacturer's documentation

Operatgr manuals or other appropriate literature provided for equipment that is intgnded to
meet the requirements of this standard shall contain the following information:
a) identification of the A and B signal lines;

b) the qutput drive capability as a talker;

c) a lisf of approved sentences, noting unused fields, proprietary sentences transmitfed as a
talkgr and transmission interval for each sentence;

d) the Ipad requirements as a listener;
e) a lis{ of sentences and assogciated data fields that are required as a listener;
f) the g¢urrent software and_hardware revision if this is relevant to the interface;

g) an €lectrical description~or schematic of the listener/talker input/output circuits citing actual
components and devices used, including connector type and part number;

h) the yersion numberand date of update of the standard for which compliance is sougdht.

5 Handware:specification

5.1 General

NOTE Guidelines on methods of testing are given in Annex B.
One talker and multiple listeners may be connected in parallel over an interconnecting wire.

The number of listeners depends on the output capability and input drive requirements of
individual devices.

5.2 Interconnecting wire

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

5.3 Conductor definitions

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

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

5.5 Connector

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

5.6 Electrical signal characteristics
5.6.1 General

This sulclause describes the electrical characteristics of transmitters and receivers.

5.6.2 Signal state definitions

The idlg, marking, logical 1, OFF or stop bit states are defined by a negative voltage gn line A
with respect to line B.

The actlve, spacing, logical 0, ON or start bit states are-defined by a positive voltage gn line A
with respect to line B.

It shoul be noted that the above A with respect to B levels are inverted from the|voltage
input/output requirements of standard UARTs and that many line drivers and receivers|provide
a logic ipversion.

5.6.3 Talker drive circuits

No provjsion is made for more than a single talker to be connected to the bus. The drive circuit
used to|provide the signal A and,the return B shall meet, as a minimum, the requirements of
ITU-T Recommendation X.27/V/.11.

5.6.4 Listener receive-circuits

Multiple|listeners may be connected to a single talker. The listener receive circuit shall consist
of an opto-isolator-and shall have protective circuits to limit current, reverse bias anfd power
dissipatjon at<the opto-diode as shown in Figure 1. Reference to example circuits {s made
in 9.2.

The receive circuit shall be designed for operation with a minimum change of 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 comply with earlier versions of NMEA 0183, it is
noted that the idle, marking, logical "1", OFF or stop bit state had previously been defined to be in the range
-15,0 V to +0,5 V. The active, spacing, logical "0", ON or start bit state was defined to be in the range +4,0 V to
+15,0 V while sourcing was not less than 15 mA.
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Figure 1 — Listener receive circuit

Electrical isolation

listener, there shall be no direct electrical connection between the signal line A
r shield and ship’s ground or power. Isolation frem. ship’s ground is required.

Maximum voltage on bus

ximum applied voltage between signal\lines A and B and between either |
Ehall be in accordance with ITU-T Recommendation X.27/V.11.

ection against mis-wiring andcfor use with earlier talker designs, all receiv
shall be capable of withstanding 15 V between signal lines A and B and betwegq
ground for an indefinite period.

a transmission

P. The first bit is a start bit and is followed by data bits, least-significant-bit
d by Figure 2.

bwing-parameters are used:

IEC

\, return

ine and

B circuit
n either

ransmitted in\serial asynchronous form in accordance with the standards refer¢nced in

first, as

e baud rate 4 800;

e data

e stop

bits 8 (D7 = 0), parity none;
bits 1.

DO | D1 D2 | D3 | D4 | D5 | D6 D7 |

\— Data bits | |Stop bit

Start bit

IEC

Figure 2 — Data transmission format
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7 Data format protocol

71 Characters
711 General

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

7.1.2 Reserved characters

The reserved character set consists of those ASCII characters shown in 8.1 (Table 1). These
charactgrs—are used for specific formatting purposes, Such as Sentence and fiefd dglimiting,
and excgpt for code delimiting, shall not be used in data fields.

7.1.3 Valid characters

The valld character set consists of all printable ASCII characters (HEX 205t0 HEX 7E) except
those defined as reserved characters. The list of the valid character set is givep in 8.1
(Table 2).

7.1.4 Undefined characters

ASCII vplues not specified as either “reserved characters®or “valid characters” are gxcluded
and shall not be transmitted at any time.

When iff is necessary to communicate an 8-bit character defined by ISO/IEC 8859-1 {hat is a
reserved character (Table 1) or not listed in Table)2 as a valid character (e.g. in a prgprietary
sentencp or text sentence), three characters shall be used.

The reserved character “M (HEX 5E)\is followed by two ASCIl characters (049, A-F)
representing the HEX value of the character to be communicated. For example:

e to send heading as "127.5°", transmit “127.5 AF8”;
e to send the reserved characters <CR><LF>, transmit “*0D*0A”;

e to send the reserved chiaracter "A", transmit “A5E”.

IEC 60945 states that, 'as a minimum requirement, English language shall be used for [controls
and displays. Otherfanguages/characters are only supported by the TUT sentence.

7.1.5 Character symbols

When ipdividual characters are used in this standard to define units of measurement, to
indicate The type of data field, fype of senience, eic. they shall be interpreted according to the
character symbol in 8.1 (Table 3).

7.2 Fields
7.21 String

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

7.2.2 Address field
7.2.2.1 General

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

7.2.2.2 Approved address field

Approved address fields consist of five digits and upper case letter characters defined by this
standard. The first two characters are the talker identifier, listed in 8.2 (Table 4). The talker
identifier serves to define the nature of the data being transmitted.

Devices|
appropr|ate talker identifier (for example a device with both a GPS receiver and a \LORAN-C
receiver shall transmit GP when the position is GPS-based, LC when the position(is LORAN-C-
based, and IN for integrated navigation shall be used if lines of position from- LORAN-C and
GPS are¢ combined into a position fix).

Devices| capable of re-transmitting data from other sources shall use_the appropriate identifier
(for example GPS receivers transmitting heading data shall not transmit $GPHCD unjess the
compasp heading is actually derived from the GPS signals).

The next three characters form the sentence formatter used to define the format and the type
of data.[A list of sentence formatters is given in 8.3.

7.2.2.3 Query address field

The query address field consists of five charactérs and is used for the purpose of requesting
transmigsion of a specific sentence on a separate bus from an identified talker.

The firsf two characters are the talker identifier of the device requesting data, the next two
characters are the talker identifier of {hé device being addressed and the final character is the
query character “Q”.

7.2.24 Proprietary address-field
The prdprietary address/field consists of the proprietary character “P” followed by a three-

character manufacturer's "mnemonic code, used to identify the talker issuing a prqprietary
sentencg, and any additional characters as required.

NOTE AJlist of valid_manufacturer's mnemonic codes may be obtained from NMEA (see 7.3.6).

7.2.3 Data'fields

7.2.3.1 General

Data fields in approved sentences follow a "," delimiter and contain valid characters (and code
delimiters “A”) in accordance with the formats illustrated in 8.2 (Table 5). Data fields in
proprietary sentences contain only valid characters and the delimiter characters “,” and “*”, but
are not defined by this standard.

Because of the presence of variable data fields and null fields, specific data fields shall only be
located within a sentence by observing the field delimiters ",". Therefore, it is essential for the
listener to locate fields by counting delimiters rather than counting the total number of
characters received from the start of the sentence.
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7.2.3.2 Variable length fields

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

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

7.2.3.3 Data field types

Data fields may be alpha, numeric, alphanumeric, variable length, fixed length or fixed/variable
(with a portionfixed-imtength—white-theremaindervaries)—Somefretds—are—constant,with their
value dictated by a specific sentence definition. The allowable field types are summarized in
8.2 (Tahle 5).

7.2.3.4 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 misleading
becausg a user cannot distinguish between "000" meaning no(data and a legitimate hepding of
"000". However, a null field, with no characters at all, clearly indicates that no data |s being
transmitted.

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

(LN} " o%kn
¥ )

The ASCII NULL character (HEX 00) shall not be used as the null field.

7.2.4 Checksum field

A checksum field shall be transmitted in all sentences. The checksum field is the last fjeld in a
sentence and follows the)checksum delimiter character "*". The checksum is the pgight-bit
exclusivie OR (no start_or stop bits) of all characters in the sentence, including ","|and “*”
delimitefs, between<but'not including the "$" or “!” and the "*" delimiters.

The hexXadecimal’value of the most significant and least significant four bits of the rgsult are
converted ,to yjtwo ASCIl characters (0-9, A-F (upper case)) for transmission. The most
significqnt Character is transmitted first.

Examples of the checksum field are:

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

7.2.5 Sequential message identifier field

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

This subclause describes the general structure of sentences. Details of specific sentence
formats are found in 8.3. Some sentences may specify restrictions beyond the general
limitations given in this standard. Such restrictions may include defining some fields as fixed
length, numeric or text only, required to be non-null, transmitted with a certain frequency, etc.

The maximum number of characters in a sentence shall be 82, consisting of a maximum of 79
characters between the starting delimiter "$" or “I” and the terminating delimiter <CR><LF>.

The minyi
containi
data fields in the sentence, the type of data they contain and the order in which_the data fields
are trangmitted. The remaining portion of the sentence may contain zero or multiple data fields.

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

All sentgnces begin with the sentence-starting delimiter character "$" or “!” and end with the
sentencp-terminating delimiter <CR><LF>.

7.3.2 Description of approved sentences

Approvgd sentences are those designed for general use and detailed in this standard.
Approvgd sentences are listed in 8.3 and shall bédused wherever possible. When a deprecated
sentenck has been replaced by an approved sentence, this is indicated in 8.3 by a note

Other sentences, not recommended for new designs, may be found in practice.

NOTE Spch sentences are listed in NMEA 0183. Information on such sentences may be obtained|from the
National Marine Electronics Association\(NMEA) (see 7.3.6).

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

ASCII HEX Description

"$" or “! 24 or 21 — start of sentence

<addres]s field> — talker identifier and sentence formatter
["," <datp fields] — zero or more data fields

["," <datp.field>]

"*" <checksum field> — checksum field

<CR><LF> 0D OA — end of sentence

7.3.3 Parametric sentences
7.3.3.1 Description
These sentences start with the "$" delimiter, and represent the majority of sentences defined

by this standard. This sentence structure, with delimited and defined data fields, is the
preferred method for conveying information.

The basic rules for parametric sentence structures are:

e the sentence begins with the "$" delimiter;
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e only approved sentence formatters are allowed. Formatters used by special-purpose
encapsulation sentences cannot be reused. See 8.2;

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

e data fields (parameters) are individually delimited, and their content is identified and often
described in detail by this standard;

e encapsulated non-delimited data fields are NOT ALLOWED.
7.3.3.2 Structure

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

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

ASCII HEX Description
"$" 24 Start of sentence: starting delimiter.
aaccc Address field: alphanumeric characters™identifying type of talker,

and sentence formatter. The first twqo<eharacters identify the talker.
The last three are the sentence formatter mnemonic code idé¢ntifying
the data type and the string , format of the successive fields.
Mnemonics will be used as far-as possible to facilitate reaqouts by
users.

2C Field delimiter: starts éach field except address and cHecksum
fields. If it is followed by a null field, it is all that remains to |indicate
no data in a field.

c---C Data sentence;block: follows address field and is a series|of data
fields containing all of the data to be transmitted. Ddta field
sequence ‘is” fixed and identified by the third and subjsequent
characters-of the address field (the sentence formatter). Dafa fields

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

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

hh Checksum field: the absolute value calculated by exclusive; OR'ing
the eight data bits (no start bits or stop bits) of each character in the
sentence between, but excluding, "$" and "*". The hexgdecimal
value of the most significant and least significant four bits of the
result are converted to two ASCl characters (ﬂ 9 _A-F (||pp r Case))
for transmission. The most significant character is transmitted first.
The checksum field is required in all cases.

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

7.3.4 Encapsulation sentences

7.3.4.1 Description

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

The basic rules for encapsulation sentence structures are:
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e the sentence begins with the "!" delimiter;

e only approved sentence formatters are allowed. Formatters used by conventional

para
e only

e only

metric sentences cannot be reused. See 8.2;
valid characters are allowed. See 8.1 (Table 1 and Table 2);

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

e only six-bit coding may be used to create encapsulated data fields. See 8.2 (Table 5);

e encapsulated data fields may consist of any number of parameters, and their content is not
identified or described by this standard;

e the sentence shall be defined with one encapsulated data field and any number of

par

etric data fields separated by the "." data field delimiter. The encapsulated d
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See 7.2.3;

entence contains a "total number of sentences" field. See 7.3.4.2;
entence contains a "sentence number" field. See 7.3.4.2,

entence contains a "sequential message identifier" field. See 7,3.4.2;

ecksum

ta field.

fill-bits field shall always be the last data field in the sentence, not counfing the

ksum field. See 7.3.4.2.
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lentence

laaccc,x1,x2,x3,c--¢,x4*hh<CR><LF>

ASCII

aaccc

HEX description
21 start of sentence: starting delimiter.

address field: alphanumeric characters identifying type of tal

ker, and

sentence formatter. The first two characters identify the talker. The
last three are the sentence formatter mnemonic code identifying the
data type and the string format of the successive fields. Mnemonics

will be used as far as possible to facilitate readouts by users

2C field delimiter: starts each field except address and checksum fields.

If it is followed by a null field, it is all that remains to indicate
in a field.

no data
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total number of sentences field: encapsulated information often
requires more than one sentence. This field represents the total
number of encapsulated sentences needed. This may be a fixed or
variable length, and is defined by the sentence definitions in 8.3.

sentence number field: encapsulated information often requires
more than one sentence. This field identifies which sentence of the
total number of sentences this is. This may be fixed or variable
length, and is defined by the sentence definitions in 8.3.

sequential message identifier field: this field distinguishes one
encapsulated message consisting of one or more sentences, from
another encapsulated message using the same sentence formatter.

2A

This field 1s incremented each time an encapsulated megsage is
generated with the same formatter as a previously encapsulated
message. The value is reset to zero when it is incremented| beyond
the defined maximum value. The maximum valuepand size of this
field are determined by the applicable sentence definitions in
Clause 8.

data sentence block: follows sequential méssage identifier fjeld and
is a series of data fields consisting of one or more paramefric data
fields and one encapsulated data field./The data field sequence is
fixed and identified by third and-subsequent characters| of the
address field (the "sentence formatter"). Individual data fields may
be of variable length and are*preceded by delimiters [,". The
encapsulated data field shallcalways be the second to the last data
field in the sentence.

fill-bits field: this field<“fepresents the number of fill-bits added to
complete the last six-bit coded character. This field is required and
shall immediately® follow the encapsulated data figld. To
encapsulate, the-humber of binary bits shall be a multiple of|six. If it
is not, one_to, five fill-bits are added. This field shall be sef to zero
when no.fill-bits have been added. The fill-bits field shall alivays be
the last data field in the sentence. This shall not be a null field.

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

checksum Field: the absolute value calculated by exclusivg-OR'ing
the 8 data bits (no start bits or stop bits) of each charactgr 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 ASCIlI characters (0-9, A-F (upper cage)) for

Query sentences

Description

transmission. The most eignifir\nnf character is transmitted first. The

checksum field is required in all transmitted sentences.

end of sentence: sentence terminating delimiter.

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

The approved query sentence contains, in the order shown, the following elements:
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ASCII HEX description

"$" 24 start of sentence

<aa> talker identifier of requester

<aa> talker identifier for device from which data is being requested

"Q" query character, identifies query address

data field delimiter

<cce> approved sentence formatter of data being requested

"*"  <checksum field> checksum field

<CR><LF> 0D 0A end of sentence

7.3.5.2 Reply to query sentence

The reply to a query sentence is the approved sentence that was requested. The“use pf query

sentences requires cooperation between the devices that are interconnected, A reply to|a query

sentencg is not mandatory and there is no specified time delay between the'receipt of|a query

and the [reply.

7.3.6 Proprietary sentences

These [are sentences not included within this standard;y‘these provide a mepns for

manufagturers to use the sentence structure definitions ofdhis standard to transfer dafa which

does ngt fall within the scope of approved sentences~This will generally be for on¢ of the

following reasons:

a) datd is intended for another device from the same manufacturer, is device specific,|and not

in afform or of a type of interest to the general‘user;
b) datd is being used for test purposes priorito the adoption of approved sentences;
c) datd is not of a type and general usefulness which merits the creation of an approved
sentence.

NOTE Tphe manufacturer's reference list of mnemonic codes is a component of the equivalent spgcification

NMEA 0183. 1

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

ASCII HEX description

"$" 24 start of sentence

"P" 50 proprietary sentence ID

<aaa> manufacturer's mnemonic code (The NMEA segretariat
maintains the master reference list which comprise$ codes

A

[<valid characters,”®” and

3 A o f L 2| tad b NME
|Uu|OlU|UU armtu IUIIIIGIIy aUuupLcu Uy I‘IVII_I'\}

,”>] manufacturer's data

"**<checksum field> checksum field

<CR><L

F> 0D 0A end of sentence

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

The address for the registration of manufacturer’s codes is:

NMEA 0183 Technical Standards Committee Phone: +1 410 975 9450

7 Riggs Ave e-mail: info@nmea.org

Servana Pk, Maryland 21146, USA web site http://www.nmea.org
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Proprietary sentences shall include checksums and conform to requirements limiting overall
sentence length. Manufacturer’s data fields shall contain only valid characters but may include
“N and “” for delimiting or as manufacturer’s data. Details of proprietary data fields are not
included in this standard and need not be submitted for approval. However, it is required that
such sentences be published in the manufacturer’s manuals for reference.

7.3.7 Command sentences

Command sentences are those that provide an ability to alter or change the configuration or
operation of a device. Examples of legacy command sentences are the “HTC — Heading/Track
control command” and the “ACA — AIS channel assignment” sentences. When a command
sentence is generated in response to a Query sentence, a means to identify that the sentence

has only-a-status rnpnrf of current anlnge IS rnqlllrnrl

Some cpmmand sentences cannot be queried and provide a different sentence(formatter for
status ipformation, so they should not be misinterpreted. This is the case: with the HTC
sentencke. The HTD sentence is provided to determine the status of a heading control gystem’s
settings| There is a high possibility of misinterpretation if a device receivesa query sentence
for a HT|C sentence, and erroneously provides the HTC sentence.

The AJA sentence is an example of a command sentence that' can also be queried to
determine the status of the current settings. The ACA sentencg definition provides a figld that,
when s¢t to any valid value, identifies the sentence as a status of current settings arLd not a
command to change settings. There is a high probability of misinterpreting this sentence
becausg the field is used for two distinct purposes at the-same time.

To avoidl any possibility of misinterpretation and to¢satisfy the requirements of the voygge data
recordef required to be carried on ships under the SOLAS Convention, a clg¢ar and
unambiguous means to identify that a command'sentence is to be interpreted as a command or
that it contains status information only and is:not a command shall be provided.

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

Field foymatter Description

a Sentence status flag. This field is a required field for any sentence
desighated as a command sentence. The field distinguishes the ¢ontents
of ecommand sentence as being commands intended to change |settings
oras being status information only.

This field shall not be null.

This field shall contain an “R” when the sentence is a status report of
current settings. This may occur when the sentence is proyided in
response to a query or is autonomously generated.

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

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

7.3.8 Valid sentences

Approved sentences, query sentences and proprietary sentences are the only valid sentences.
Sentences of any other form are non-valid and shall not be transmitted on the bus.
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7.3.9 Multi-sentence messages

Multi-sentence messages may be transmitted where a data message exceeds the available
character space in a single sentence formatter. All the sentences in a multi-sentence message
use the same sentence formatter. The key fields supporting the multi-sentence message
capability shall always be included, without exception. These required fields are: total number
of sentences, sentence number, and sequential message identifier fields. Only sentence
definitions containing these fields may be used to form messages. The TUT and VDM
sentences are good examples of how a sentence is defined to provide these capabilities.

The listener should be aware that a multi-sentence message may be interrupted by a higher
priority message such as an alarm sentence, and thus the original message should be

discarded—as |nr‘nmp|nfn and -has-to await a re-transmission—Ihe listener has to check that

multi-sentences are contiguous.

Should an error occur in any sentence of a multi-sentence message, the listenershallf discard
the whole message and be prepared to receive the message again upon the-next transmission.

7.3.10 [ Sentence transmission timing

Frequency of sentence transmission when specified shall be in accordance with the a}fproved
sentence definitions (see 8.3). When not specified, the rate shall\be consistent with the basic
measurément or calculation cycle but generally not more frequently than once per secopd.

It is degirable that sentences be transmitted with minipmum inter-character spacing, preferably
as a near continuous burst, but under no circumstance shall the time to comp|ete the
transmigsion of a sentence be greater than 1 s.

7.3.11 | Additions to approved sentences

In orden to allow for improvements or additions, future revisions of this standard may modify
existing[sentences by adding new data-fields after the last data field but before the chHecksum
delimite[ character "*" and checksum ‘field. Listeners shall determine the end of the sentence
by recognition of "<CR><LF>" and(*" rather than by counting field delimiters. The chHecksum
value shall be computed on all received characters between, but not including, "$" or “I1 and "*"
whether|or not the listener recognizes all fields.

7.4  Efrror detectioncand handling
Listening devices shall detect errors in data transmission including:

a) chegksum_etror (see 7.2.4);
b) invalid.characters (see 7.1.3);

i ract loanath ~Af AdAdrace finld (can 7 2 2\ And AAt
c) inco length—of-address—field{(see—F22)—and-dat

definitions;

thir—sentence

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

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

7.5 Handling of deprecated sentences

Deprecated sentences are no longer recommended for sole use in new or revised designs.
These sentences are valid sentences, but due to changing circumstances it is desirable to
delete or replace these sentences.

Generally, in each of the deprecated sentences a reference is made to a replacement sentence
in the current edition of the standard. Manufacturers are urged to use the currently
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recommended sentence in new or revised designs. It is desirable that manufacturers provide
both new and old sentences whenever possible for a period of time that will serve as a phase-
in period for new sentences.

8 Data content

8.1 Character definitions

Table 1, Table 2 and Table 3 indicate character definitions.

Table 1 — Reserved characters

ASCII HEX DEC Description
<gR> 0D 13 Carriage return
<UF> 0A 10 Line feed — End of sentence delimiter
b 24 36 Start of sentence delimiter
i 2A 42 Checksum field delimiter:
2C 44 Field delimiter
21 33 Start of encapsulation sentence delimiter
5C 92 TAG block delimiter
5E 94 Code delimiter for HEX representation of
ISO/IEC’8859-1 (ASCII) characters
~ 7E 126 Reserved for future use
<del> 7F 127 Reserved for future use

Table 2~ Valid characters

ASCl|I HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
Space 20 32 @ 40 64 : 60 96
Reseryed 21 33 A 41 65 a 61 97
" 22 34 B 42 66 b 62 98

# 23 35 C 43 67 c 63 99
Reseryed 24 36 D 44 68 d 64 100
% 25 37 E 45 69 e 65 101

& 26 38 F 46 70 f 66 102

' 27 39 G 47 71 g 67 103

( 28 40 H 48 72 h 68 104

) 29 41 I 49 73 i 69 105
Reserved 2A 42 J 4A 74 j 6A 106
+ 2B 43 K 4B 75 k 6B 107
Reserved 2C 44 L 4C 76 I 6C 108
- 2D 45 M 4D 77 m 6D 109

2E 46 N 4E 78 n 6E 110

/ 2F 47 (e} 4F 79 o 6F 111

0 30 48 P 50 80 p 70 112

1 31 49 Q 51 81 q 71 113

2 32 50 R 52 82 r 72 114
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ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
3 33 51 S 53 83 s 73 115
4 34 52 T 54 84 t 74 116
5 35 53 u 55 85 u 75 117
6 36 54 \ 56 86 v 76 118
7 37 55 w 57 87 w 77 119
8 38 56 X 58 88 X 78 120
9 39 57 Y 59 89 y 79 121

3A 58 z 5A 90 z 7A 122
: 3B 59 [ 5B o7 1 7B 123
< 3C 60 Reserved 5C 92 | 7C 124
= 3D 61 1 5D 93 } 7D 125
> 3E 62 Reserved 5E 94 Reserved 7E 126
? 3F 63 _ 5F 95 Reserved 7F 127
Table 3 — Character symbol
Symbol Definition

A Status symbol; Yes; Data valid; Warning flag clear; Aute; Ampere, ASCII

a Alphabet character variable A through Z or a through'z

B Bar (pressure, 1 000 mb = 100 kPa (Pascal(Pa))), Bottom

C Celsius (Degrees); Course-up

c Valid character; Calculating

d Destination-identification

D Degrees (of arc)

E Error; East; Engine

F Fathoms (1 fathom equals 1,828 766 m)

f Feet (1 foot equals_ 05304 79 m)

G Great circle; Gréen

g Good

H Compass\heading; Head-up; Hertz; Humidity

h Hours;"MEX number

| lmches (1 inch equals 0,025 4 m)

J Input operation completed

K Kilometres; km/h; kg/m3

k Kilograms

L Left; Local; Lost target

| Latitude; Litres; I/s

M Metres; m/s; Magnetic; Manual; Cubic metres

m Minutes; message

N Nautical miles; Knots; North; North-up; Newtons

n Numeral; address

P Purple; Proprietary (only when following "$" or “!”); Position sensor; Per cent; Pascal (pressure)

Q Query; Target-being-acquired
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Symbol Definition

R Right; Rhumb line; Red; Relative; Reference; Radar tracking; revolutions/min (RPM)

S South; Statute miles (1 609,31 m); Statute miles/h; Shaft Salinity parts/thousand; Simulator mode

s Seconds; Six-bit number, Source-identification

T Time difference; True; Track; Tracked target

t Test

U Dead reckoning estimate

u Sign, if minus "-" (HEX 2D)

\Y Data invalid; No; Warning flag set; Manual; Volt

W West; Water; Wheelover

X Numeric character variable

y Longitude

4 Time

8.2 Field definitions

Field deffinitions are indicated in Table 4 and Table 5.

Table 4 — Talker identifier mnemonics

Talker device Identifier

Heading(track controller (autopilot) general NG

Magnetic \P
Automatic identification system Al
Bilge sy$tem Bl
Bridge njavigational watch alarm system BN
BAM central alert management function CA
Communications: digital selective calling (DSC) CD

data receiver CR

Satellite CS

radio-telephone (MF/HF) CT

radio-telephone (VHF) CV

scanning receiver CX
Direction finder DF
Duplex repeater station U
Electronic chart system (ECS) EC
Electronic chart display and information system (ECDIS) El
Emergency locator EL
Emergency position indicating radio beacon (EPIRB) EP
Engine room monitoring system ER
Fire door controller/monitoring system FD
Fire extinguisher system FE
Fire detection system FR
Fire sprinkler system FS
Galileo positioning system GA
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Talker device Identifier
BeiDou positioning system GB
IRNSS positioning system Gl
GLONASS positioning system GL
Global positioning system (GPS) GP
QZSS positioning system GQ
Global navigation satellite system (GNSS) GN
Heading sensors: compass, magnetic HC
gyro, north seeking HE
fluxgate HF
gyro, non-north seeking HN
Hull doof controller/monitoring system HD
Hull strefss monitoring HS
Integrated communication system C
Integrated instrumentation I
Integrated navigation N
LORAN:[LORAN-C 1 C
Network|device ND
Navigatipn light controller NL
Proprietary code P
Radar apd/or radar plotting RA
Propulsipn machinery including remote control RC
Sounder}, depth 5D
Steering| gear/steering engine bG
Serial to] network gateway function (SNGF) Sl
Electronjc positioning system, other/general BN
Sounder|, scanning BS
Turn rat¢ indicator Tl
Microprdcessor controller UP
(0<=#<=P) User configured talker identifier? U#
Velocity|sensors: Doppler, other/general D
speed log, water, magnetic M
speed log, water, mechanical W
Voyage data recorder VR
Watertight door controller/monitoring system WD
Water level detection system WL
Transducer YX
Timekeeper, time/date: atomic clock ZA
chronometer ZC
quartz ZQ
radio update yAY,
Weather instrument Wi

2 The U# talker identifier does not convey the nature of the device transmitting the sentence, and should not be
“fixed” into a unit at manufacture. This is intended for special purpose applications. The U# talker identifier
indicates that the devices talker identifier has been changed through external control.
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Table 5 — Field type summary

Field type Symbol Definition

Special format fields

Status A Single character field:

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

Latitude [LIIA; Fixed/variable length field:
degrees/minutes and decimal — two fixed digits of degrees,
two fixed digits of minutes and a variable number of digits
for a decimal fraction of minutes. Leading zeros always
included for degrees and minutes to maintain fixed Iength.
The decimal point and associated decimal fraction_are
optional if full resolution is not required.

Longitude YYYYY.yy Fixed/variable length field:
degrees/minutes and decimal — three fixéd digits of
degrees, two fixed digits of minutes dnd a variable number
of digits for a decimal fraction ofyminutes. Leading zgros
always included for degrees and-minutes to maintain fixed
length. The decimal point and associated decimal fraction
are optional if full resolution“is not required.

Time hhmmss.ss Fixed/variable length field:
hours/minutes/seconds and decimal — two fixed digi{s of
hours, two fixed digits of minutes, two fixed digits of|
seconds and%@/vdriable number of digits for decimal|fraction
of seconds.Leading zeros always included for hourg,
minutesc¢and'seconds to maintain fixed length. The decimal
point andassociated decimal fraction are optional if|full
resolution is not required.

Defined ffield Same fields are specified to contain pre-defined constants,
most often alpha characters. Such a field is indicatefd in this
standard by the presence of one or more valid chargcters.
Excluded from the list of allowable characters are the
following which are used to indicate field types withip this
standard: "A", "a", "c", "hh", "hhmmss.ss", "llIL.II", "x{,
"yyyyy.yy".

Numeri¢ value fields

Variable|numbers XX Variable length integer or floating numeric field. Opt|onal
leading and trailing zeros. The decimal point and asgsociated
decimal fraction are optional if full resolution is not nequired
(example: 73.10 = 73.1 = 073.1 = 73). The specific yse of
this formatter and restrictions (for example integer, fange) is
defined in the sentence definition.

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

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

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

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

Information fields

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

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

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

Fixed text field cc- Fixed length field of valid characters.
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The following considerations have to be taken into account:

e Spa

e A negative sign "-" (HEX 2D) is the first character in a field if the value is negative. When used, this

ces should only be used in variable text fields.

increases the specified size of fixed length fields by one. The sign is omitted if the value is positive.

e Units of measure fields are appropriate characters from the symbol table (Table 3) unless a specific unit of

measure is indicated.

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

8.3 Approved sentences

8.3.1

General

{mnemg@nic} - {name}

$--{sentd

LL

8.3.2

Status aof arrival (entering the arrival circle, or.passing the perpendicular of the course

waypoin

$--AAM,

8.3.3

The AB

BBM sgnténece, is completed or terminated. This sentence provides information ak
succesg or“failure of a requested ABM broadcast of either ITU-R M.1371 Messages

General format

format of printed sentence information:

{definition paragraph}
nce}

— {field descriptions}

It of sentence and talker ID

AAM — Waypoint arrival alarm

it c--c.

A, Ax.x, N, c--c*hh<CR><LF>

t L I— Waypoint ID

Units of radids;nautical miles
Arrival circle radius
Status: A = perpendicular passed at waypoint; V = not passed
Status: A =,arrival circle entered; V = not entered

ABK - AlS-addressed and binary broadcast acknowledgement

K-sentence is generated when a transaction, initiated by reception of an ABM,

line) at

AIR, or
out the

b or 12.

The ABK process utilises the information received in ITU-R M.1371 Messages 7 and 13. Upon
reception of either a VHF Data-link Message 7 or 13, or the failure of Messages 6 or 12, the
AIS unit delivers the ABK sentence to the external application. This sentence is also used to
report to the external application the AIS unit’s handling of the AIR (ITU-R M.1371 Message
15) and BBM (ITU-R M.1371 Messages 8, 14, 25 and 26) sentences. The external application
initiates an interrogation through the use of the AIR-sentence, or a broadcast through the use
of the BBM sentence. The AIS unit generates an ABK sentence to report the outcome of the
ABM, AIR, or BBM broadcast process.
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$--ABK, XXXXXXXXX,X,X.X,X,X*hh<CR><LF>

tu— Type of acknowledgement 5)

Message sequence number 4)
ITU-R M.1371 Message ID 3)
AIS channel of reception 2)
MMSI of the addressed AIS unit 1)

Comments:

1) Identifies the distant addressed AIS unit involved with the acknowledgement. If more than one MMSI is being
addre$sed (ITU-R M.1371 Messages 15 and 16), the MMSI of the first distant AIS unit, idenfified in the
messdge, is the MMSI reported here. This is a null field when the ITU-R M.1371 Message type is 8 or 4.

2) Indicafion of the VHF data link channel upon which a Message type 7 or 13 acknowledgement-was redeived. An
“A” indiicates reception on channel A. A “B” indicates reception on channel B.

3) This indicates to the external application the type of ITU-R M.1371 message that(tHis ABK sentence is
addregsing. Also see the message IDs listed in Comment 4.

4) The message sequence number, together with the Message ID and MMSI of the- addressed AIS unitf uniquely
identifies a previously received ABM, AIR, or BBM sentence. Generation of an ABK’sentence makes a|sequence
messgge identifier available for re-use. The message ID determines the,source of the message [sequence
number. The following lists the source by message ID:

ITU-R[M.1371 Message ID Message sequence number source

6 sepuential message identifier from ABM sentence

7 addressed AIS unit's Message 7 sequence number

8 sepuential message identifier from BBM sentence

12 sepuential message identifier from ABM sentence

13 addressed AIS unit’s Message 13 sequence number

14 sepuential message identifier from BBM senténce

15 no|source, the message sequence number should be null

25 sefpuential message identifier from ABM*or BBM sentence (structured binary data),
26 sepuential message identifier from»ABM or BBM sentence (structured binary data),
70 sefpuential message identifier. from ABM or BBM sentence (unstructured binary data),
(

71 sepuential message identifier from ABM or BBM sentence (unstructured binary data),

5) Acknowledgements provided are:

0 = | Message (6 er.12) successfully received by the addressed AIS unit,

1 = | Message~(6‘or 12) was broadcast, but no acknowledgement by the addressed AIS unit,

2 = | message could not be broadcast (i.e. quantity of encapsulated data exceeds five slots),

3 = | requested broadcast of Message (8, 14, 15, 25 or 26) has been successfully completed,

4 = Iate reception or a4 Messddge 7 O To daCKknowiedgement thal Was aadressead to tnis Ars unft (Own Ship) and

referenced as a valid transaction.

8.3.4 ABM - AIS addressed binary and safety related message

This sentence supports ITU-R M.1371 Messages 6, 12, 25 and 26 and provides an external
application with a means to exchange data via an AIS transponder. Data is defined by the
application only, not the AIS unit. This sentence offers great flexibility for implementing system
functions that use the transponder like a communications device. After receiving this sentence
via the IEC 61162-2 interface, the transponder initiates a VDL broadcast of Message 6, 12, 25,
or 26. The AIS unit will make up to four broadcasts of Messages 6 and 12. The actual number
will depend on the reception of an acknowledgement from the addressed "destination™ AIS unit.
The success or failure of reception of this transmission by the addressed AIS unit for
Messages 6 and 12 is confirmed through the use of the "Addressed binary and safety related
message acknowledgement" ABK sentence formatter, and the processes that supports the
generation of an ABK sentence. The AIS transponder determines the appropriate
communications state for transmission of Message 26 over the VHF data Link.
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1--ABM, X, X, X, XXXXXXXXX,X,XX,S--S,X*hh<CR><LF>

Comment

1) The tdtal number of sentences required to transfer the binary message data to the AIS unit.

The fi
The s

All se
not ch

2) This's
“Sequ
ITU-R
seque
this n

3) The MMSI of the AIS unit that is the destination of the message.

4) The A
0 =
1 =
2 =
3 =
5) The I
6 =
12 =
25 =
70 =
26 =

71 =

6) This i
param

Encapsulated data 6)
ITU-R M.1371 Message ID 5)
AIS channel for broadcast of the radio message 4)
The MMSI of the destination AlS unit for the ITU-R M.1371 Message 3)
— Sequential message identifier, 0 to 3 2)
— Sentence number, 1t0 9 1)

LLL Number of fill-bits, 0 to 5 7)

— Total number of sentences needed to transfer the message,1to 9 1)

P .

st field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1.
bcond field identifies the order of this sentence in the message, minimum value 1.

htences contain the same number of fields. Successive sentences may use null fields for fields
anged, such as fields 4, 5, and 6.

lequential message identifier serves two purposes. It meets the requiréments as stated in the IE
bntial message identifier field” description, and it is the\Ysequence number ut
M.1371 in Message types 6 and 12. The range of this field is restricted by ITU-R M1371 to O
htial message identifier value may be reused after the AIS unit, provides the "ABK" acknowledg
mber.

S channel that shall be used for the broadcast:

no broadcast channel preference,

Broadcast on AIS channel A,

Broadcast on AIS channel B,

Broadcast message on both AIS channels, A and B.

U-R M.1371 message Id for the following addressed Messages:

Binary addressed messagey

Addressed safety related message,

Single slot binary message 25 (binary data coded using the 16-bit Application identifier),
Single slot binary, message 25 (unstructured binary data),

Multiple slotSbinary message 26 with Communications State (binary data coded using f
Applicationnidentifier),

Multiplexslot binary message 26 with Communications State (unstructured binary data).

5 thecontent of the "binary data" parameter for ITU-R M.1371 Message 6, or the "Safety reld
eter.for Message 12, or the “binary data” parameter for Message 25, or the “binary data” parg

that have

C 61162-1
lized by
- 3. The
lement for

he 16-bit

ted Text"
meter for

Messd

ge 26T he firstsentence may contaimm up to 48 vatid—Six Bittodes (288 bit)—Fottowing semte

1ces may

contain up to 60 valid Six Bit codes (360 bit), if fields 4, 5, and 6 are unchanged from the first sentence and set
to null. The actual number of valid characters shall be such that the total number of characters in a sentence
does not exceed the "82-character” limit.

7) This c
8.3.5
An AIS

manage

annot be a null field. See “x4 “ in 7.3.4.

ACA - AIS channel assignment message

device can receive regional channel management information in four ways:
ITU-R M.1371 Message 22, DSC telecommand received on channel 70, manual operator input,
and an ACA sentence. The AIS unit may store channel management information for future use.
Channel management information is applied based upon the actual location of the AIS device.
An AIS unit is “using” channel management information when the information is being used to

the operation of the VHF receiver and/or transmitter inside the AIS unit.
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This sentence is used both to enter and obtain channel management information. When sent to
an AIS unit, the ACA sentence provides regional information that the unit stores and uses to
manage the internal VHF radio. When sent from an AIS unit, the ACA sentence provides the
current channel management information retained by the AIS unit. The information contained in
this sentence is similar to the information contained in an ITU-R M.1371 Message 22. The
information contained in this sentence directly relates to the initialisation phase and dual
channel operation and channel management functions of the AIS unit as described in ITU-R
M.1371.

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

Comment

1) This i$ used to bind the contents of the ACA and/ACS sentences together. The ACS sentence, wher]

2)

3)
4)

5)

6)

7)

In-use flag 8)

by theg
The A
ACA/A
ACS g
When
When
ACS §

The rd

nauticpl miles.

VHF ¢

Value
Value

Value
Value

P .

Information source 7)
Power level control 6)

Tx/Rx mode control 5)
— Channel B bandwidth-#)
— Channel B 3)
— Channel A bandwidth4)
— Channel A 3)
— Transition zone size 2)
Region southwest corner longitude — E/W
Region southwest corner latitUde — N/S
Region northeast corner longitude + E/W
Region northeast corner latitude — N/S 2)
— Sequence Number, 0to 9 1)

AIS unit, should immediately follow theirelated ACA sentence, containing the same sequencg
IS unit generating the ACA and ACS_sentences, should increment the sequence number eac
CS pair is created. After 9 is used the process should begin again from 0. Information contai
entence is not related to the.jgformation in the ACA sentence if the sequence numbers are
an AIS unit is queried for an/ACA sentence, the AIS unit should respond with the ACA/ACS sent
an external device is sending’an ACA sentence to the AIS unit, the sequence number may be]
entence is being sent.

solution of the longifude and latitude fields is 1/10 minute. The range of the transition zone siz

hannel number,.see ITU-R M.1084, Annex 4

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

of 0,\transmit on channels A and B, receive on channels A and B,
of U transmit on channel A, receive on channels A and B,

Value

I—Time of “in use” change 9)

provided
t number.
h time an
ed in the
different.
Ence pair.
null if no

bis 1108

Value
Value
Value

Value

Value

of 3, do not transmit, receive on channels A and B,
of 4, do not transmit, receive on channel A,
of 5, do not transmit, receive on channel B.

of 2 trancmit on chaonnal B rocaoiva an channale A ond B
=t RS- R-erRa e t A-eRaRetS—r—ahabs

of 0, high power

of 1, low power

Source identifiers:

A =

< 0O O @
1]

ITU-R M.1371 Message 22: Channel Management addressed message,

ITU-R M.1371 Message 22: Channel Management broadcast geographical area message,
IEC 61162-1 AIS Channel Assignment sentence,

DSC Channel 70 telecommand,

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


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016 -35-

8)

9)

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

This is the UTC time that the “In-use flag” field changed to the indicated state. This field should be null when the
sentence is sent to an AIS unit.

8.3.6 ACK - Acknowledge alarm

Acknowledge device alarm. This sentence is used to acknowledge an alarm condition reported
by a device.

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

8.3.7 ACN - Alert command

I— Unique alarm number (identifier) at alarm source

Sentendes ACN, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related commurjications

are des¢ribed in IEC 61924-2.

This sentence is used for acknowledge, silence, responsibility transfer and to request repeat of
alert defails in case the reception process has detected, based«on ALC, that ALF has been

missed.

Responsibility transferred is used for a special conditional ‘'state of an alert. In this dtate the
source [of an alert indicates the alert visually as an{acknowledged alert (i.e. no [flashing
indicatign nor audible signal). In this state the source of an alert re-raises an unacknowledged
alert, if the source of the alert is unable to receive heartbeat (HBT) sentences from thg sender

of the s¢ntence.
This sentence cannot be queried.

$--ACN,hhmmss.ss,aaa,x.x,x.X,c,a*hh <CR><LF>

Commentp:

1)

2)
3)

4)

U— Sentence status flag 6)
Alert command, A, Q, O or S 5

Alert Instance, 1 to 999999 4)
Alert |dentifier 3)
Manufacturer mnemonic code 2)

— Time )

Releage. tinfe of the alert command. (e.g. for VDR purposes), optional can be a null field. Sender is allowed to
use altattermativesdefimed—mTabte5+Fietd typv StnTTary. Recetver-s—atowedto iyllurc contentoftHis field. If
receiver does not ignore this field it should support all alternatives defined in Table 5 Field type summary.

Used for proprietary alerts defined by the manufacturer. For standardized alerts this should be a null field.

The alert identifier is unique within a single alert source. The alert identifier is a variable length integer field of
maximum 7-digit integer. It identifies the type of the alert, e.g. a “lost target” alert. Standardized alerts use
unique alert identifiers described in equipment standards. Number range 10000-9999999 is reserved for
proprietary alerts and number ‘0’ is reserved for a command request to all alerts (e.g. alert command Q
requests transmission of all alert states). Alert Identifier examples:

“001”, “2456789”, “245”

The alert instance identifies the current instance of an alert to distinguish alerts of the same type (Alert
identifier) and from the same source (e.g. dangerous target). Alert instance is maximum a 6-digit integer from
1 to 999999, the number ‘0’ indicates that the command is intended for all alert instances. Except for number
‘0’, the number of alert instance can be freely defined by the manufacturer as long as it is unique for one type of
alert (alert identifier). It is not permitted to modify the alert instance within a life cycle of a distributed alert (from
‘active and unacknowledged’ state until ‘normal’ state is reached). It can be also a null field, when there is only
one alert of that type.
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5) This should not be a null field
acknowledge: A
request / repeat information: Q
responsibility transfer: (0]
silence: S

6) This field should be “C” and should not be a null field. This field indicates a command. A sentence without “C” is
not a command.

8.3.8

ACS - AIS channel management information source

This sentence is used in conjunction with the ACA sentence. This sentence identifies the
originator of the information contained in the ACA sentence and the date and time the AIS unit

receiveq

$--ACS,

Comment

1) This i
by thg
The A
ACA/A
ACS
When

that information.

S XXXXXXXXX,hhmmss.ss, XX, XX, xxXx*hh<CR><LF>

L |— Year ——
Month, 01to 12 —1— UTC

Day,01t0 31 ———
UTC of receipt of channel management information
MMSI of originator
— Sequence number, 0to 9 1)

used to bind the contents of the ACA and ACS sentences together. The ACS sentence, whern
AIS unit, should immediately follow the related ACA\sentence, containing the same sequencs
IS unit generating the ACA and ACS sentences,(should increment the sequence number eac
CS pair is created. After 9 is used the process{should begin again from 0. Information contai
entence is not related to the information of\the ACA sentence if the sequence numbers are
an external device is sending an ACA sentence to the AIS unit, the sequence number may be]

ACS dentence is being sent.

8.3.9

AIR - AIS interrogation request

This sentence supports ITU-R M:4371 Message 10 and 15. It provides an external ap

with the
base st
one AIS
unit. Th
may be
request;s

The ext
assessi

means to initiate requests for specific ITU-R M.1371 messages, from distant n
htion, AIS units. A_single sentence can be used to request up to two messag
unit and one message from a second AIS unit, or up to three messages from
b message types;that can be requested are limited. The complete list of messa
requested can be found within the Message 15 description in ITU-R M.1371. |
5 may be ighored. With Message 10 always Message 11 is requested.

ernat-application initiates the interrogation. The external application is respon
ng{the” success or failure of the interrogation. After receiving this sentence, the

initiates

provided
t number.
h time an
ed in the
different.
null if no

blication
obile or
es from
one AIS
ges that
mproper

sible for
AIS unit

on. The

aradio broadcast (nn the VHE Data | ink) of a I\/Ipcqngp 10 or 15 — infprrngnf

success or failure of the interrogation broadcast is determined by the application using the
combined reception of the ABK-sentence and VDM sentences provided by the AIS unit. After
receiving this AlIR-sentence, the AIS unit shall take no more than four seconds to broadcast the
Message 10 or 15, and the addressed distant unit(s) shall take no more than another four
seconds to respond, a total of eight seconds.

If the requested message type is 11 then a Message 10 is transmitted to only one station. The

fields of

station 2 should be a null fields in this case.
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F--AIR, XXXXXXXXX, XX, X, X.X, X, XXXXXXXXX,X.X,X,8,X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>

Message 1D1.2, station-1 reply slot 6)
Message ID1.1, station-1 reply slot 6)
Channel of interrogation 5)
Message sub-section 3)

—Message Number requested from station-2 2)
— MMSI of interrogated station-2 4)
— Message sub-section 3)
— Second message number requested from station-1 2)

Commentg:

1) Identi
messd

2) The f
M.137

Mess4g
Messg
Mess4g
Mess4g
Mess3
Mess4g
Mess3
Mess4g
Exam
Mess4g
Mess3

3) This fi
reque
that th
differg

4) This i
secon

5) A=C
B=C

Message sub-sectionm3)
— First message number requested from station-1 2)
— MMSI of interrogated station-1 1)

LLLMessage ID2.1, station-2 reply slot 6)

ies the first distant AIS unit being interrogated. A single AIR sentence can(be/used to request two

ge numbers from the first AIS unit.

llowing are examples of messages that may be requested from a distanf mobile AIS unit. §
1 Message 15 and Message 10 description for the actual message numbers.

ge 3, Position report,

ge 5, Ship static and voyage related data, see additional information in comment 3,
ge 9, Standard SAR aircraft position report,

ge 18, Standard Class B equipment position report,

ge 19, Extended Class B equipment position report;

ge 21, Aids-to-navigation report,

ge 24, Static-data report,

ge 11, UTC and date response. In this ¢asé message 10 is transmitted.

les of messages that may be requested from a distant AIS base station include:
ge 4, Base station report,

ge 24, Static-data report.

eld is used to request a méssage that has been further sub-divided into alternative data structu
ting a message with alternative data structures, this message sub-section field should be prg
e correct sub-divisign\of the message data is provided. If the message structure is not sub-di
nt structures, this(field should be null.

Hentifies the second distant AIS unit being interrogated. Only one message may be requested
H AIS unit. The-MMSI of the second AIS unit may be the same MMSI as the first AIS unit.

hannel A

hannel B

ee ITU-R

es. When
vided, so
vided into

from the

Null =

nowSpecific channel is being assigned. AIS mobile stations should ignore this data field.

6) Start slot number of interrogation reply, 0 to 2 249. Null if interrogation reply slot is not being assigned.

AlIS m

8.3.10

obile stations should ignore this data field.

AKD - Acknowledge detail alarm condition

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

ALA.

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

messag

e has been received.

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

Comment

1) This d

2) These| fields should contain the identical information of the correspondingfields from the ALA sente

ackno

3) Indica

Annex D. This may be a null field.

4) Indica
see A

5) Instan

numetlic characters. This may be a null field.

8.3.11

This sentence permits the alarm and alarm acknowledge condition of systems to be r

Unlike A

Dedicat
dedicate

As IEC
about h
was los
cases)

acknowl|
acknowl
should

I— Instance of equipment/unit/item sending the
knowledgement 3)
Sub system indicator of system sending the
acknowledgement 4)
System indicator of system sending the
acknowledgement 3)
— Type of alarm 2)

tstance umberof equipmentfunitfiter2)

— Sub system equipment indicator of original alarm source 2)
— System indicator of original alarm source 2)

— Time of acknowledgement 1)

P .

bfines the time of acknowledgement. This may be a null field.

ivledged.

or characters identifying the system sending the acknowledgement! This field is two fixed chara

or characters identifying the sub system sending the ackdowledgement. This field is two fixed c
hnex D. This may be a null field.

ce number identifying the equipment, unit or item sending the acknowledgement. This field is

ALA — Report detailed alarm condition

LR this sentence supports reparting multiple system and sub-system alarm con

bd sentences (for example FIR, DOR, HSS, WAT) are intended for reporting
d alarm detection system.

61162-1 does ,not/guarantee reliable transport, the designer should be very
bw this sentence is used. Problems can occur either when the initial alarm n
t or when _theacknowledgement message was lost. One possible solution (
s to retransmit the alarm message until acknowledgement has been receiveq
edgement has been received, an alarm acknowledged should be ser
edgément should be sent on all subsequent acknowledgements. Acknowledd
be‘sent on each received alarm message after acknowledgement and further

hce being
cters, see
haracters,

two fixed

bported.
ditions.

from a

careful
nessage
n some
. When
t. This
jements
on until

the alar

o aalen ol ada o e ot oo aa-h L nr ad
T AURNTTUWITUYTITTITTTUTTTCooAayv T1ido VTTIT TTUTITVOU.

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

Alarm’s acknowledged state 7)
Alarm condition 6)
Type of alarm (see 5)
Instance number of equipment/unit/item 4)
— Sub-system equipment indicator of original alarm source 3)
— System indicator of original alarm source 2)
— Event time 1)

LLL Alarm’s description text 8)
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Comments:

1) Event time of alarm condition change including acknowledgement state change. If this is not available, this
should be a null field.

2) Indicator characters as system of alarm source. This field is two fixed characters, see Annex D.

3) Indicator characters as sub-system of alarm source. This field is two fixed characters, see Annex D. For group
alarms or if no sub-system can be identified, this should be a null field.

4) Instan

ce number identifying the equipment, unit or item. This field is two fixed numeric characters.

5) Type of alarm. This field is three fixed numeric characters as defined in Annex D, Table D.1 . Codes 900 to 999

are us

er definable.

6) This field is a single character specified by the following:

N = normal state;

H = al
J = alg
L=al
K = al
X = ot

7) This fi

OTwW< >
T T
Sooo
O3 0O 0

o

8) Additi
by ma

8.3.12

Sentend
are des

The pur
with a

Revisior
ALC md
messag
commar

The AL
data for
which A
sentenc

The cyc
alert list

prm state (threshold exceeded);

rm state (extreme threshold exceeded);

hrm state (low threshold exceeded, i.e. not reached);

Arm state (extreme low threshold exceeded, i.e. not reached);
her.

eld is a single character specified by the following:

knowledged;

t acknowledged;

padcast (acknowledgement not applicable);
rbour mode;

erride.

bnal and optional descriptive text/alarm detail condition tag. Maximum number of characters will
Kimum sentence length and length of other fields.

ALC - Cyclic alert list

es ACN, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related commur
tribed in IEC 61924-2.

pose of this sentence is to satisfy. the' needs for a safe and consistent data dis
minimum of data traffic. Each ehange on an alert’'s data leads to an incre

counter. So an alert processing device only needs to check the alert entrie
ssages to ensure that no~ALF message has been lost. In the case where
e has been lost, the missing message can be requested by sending a requsg
d (see ACN — Alert command).

C sentence provides condensed ALF sentence information. It contains the id
each present (alert of one certain source/device so that the receiver can ung
LF has been:missed (and retransmission of ALF can be requested by usi
e). It shalkbe published cyclically at least every 30 s by each alert generating ds

ic alert list transmission shall never stop. When all alerts are in normal state th
issempty, i.e. the number of alert entries is 0.

be limited

ications

tribution
mented
s in the
an ALF
pst alert

pntifying

erstand
hg ACN
vice.

e cyclic

The length of this sentence is varying with the number of alerts (number of list entries)
currently generated by related instance. In cases where the needed number of entries exceeds
the permitted sentence length the number of sentences is increased.
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$--ALC XX, XX, XX,X.X,a@a,X.X,X.X,X. X, ........ ,aaa,x.x,x.x,x.x*hh <CR><LF>

‘—I— Alert entry n 4)

Add|t|onal Alert entries 4)
Revision counter —1— Alert entry 1 4)
Alert instance ——
Alert identifier
— Manufacturer mnemonic code —
— Number of alert entries 3)
— Sequential message identifier, 00 to 99 2)
— Sentence number, 01 to 99 1)

Comment

1) The fi
identif

2) The ¢
mess4
messd

3) Conta

4) Alert ¢
. N

. A
. A
. H

Each entr

sentenceg.

8.3.13

Sentend
are des

This se
messag
changes

To tran

sentence

$--ALF X,

Tt 1 1 4+ Fi Ot Vo |
1Oldl TIUTmocet UIr SCIIIETICES fUl s riessage, vt 1o 99 v/

P .

st field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value\ . The se|
es the order of this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be Aull fields.

equential message identifier relates all sentences that belong to a group of ‘multiple sente
ge). Multiple sentences (see Comment 1) with the same sequential message identifier, mak

ge.
ns the number of alert entries transported within this sentence.

ntry 0 — n: Each alert entry consists of four fields:
lanufacturer ldentifier (see ALF Manufacturer Identifier)

lert Identifier (see ALF Alert Identifier)
lert instance (see ALF Alert instance)

evision Counter (see ALF Revision Counter)

y identifies a certain alert with a certain state. It\is not allowed that an alert entry is split betwee

ALF — Alert sentence

es ACN, ALC, ALF and ARC.are used for alert handling. Alert related commur
tribed in IEC 61924-2.

htence is used to.report an alert condition and the alert state of a device.

and on alert request (see ALC — Cyclic alert list).

smit additional alert description text (see Comment 12), optionally a seco
may_be-transmitted.

xx;hhmmss.ss,a,a,a,aaa,x.x,X.x, x X, x c---c*hh <CR><LF>

tond field

hces (i.e.
e up one

two ALC

ications

An ALF

e shall be published for an alert each time the alert information in this sentence

nd ALF

I—Alert text 12)
Escalation counter, 0 to 9 11)
Revision counter, 1 to 99 10)
Alert instance, 1 to 999999 9)
Alert identifier 8)

— Manufacturer mnemonic code 7)

— Alert state, A, S, N, O, U or V 6)

— Alert priority, E, A, W or C )

— Alert category, A, Bor C 4)

— Time of last change 3)

— Sequential message identifier, 0 to 9 2)

— Sentence number, 1t0 2 1)

— Total number of ALF sentences for this message, 1to 2 1)
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Comments:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9)

The first field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second field
identifies the order of this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields. When the
sentence number is 2, the following Alert category, Alert priority and Alert state can be null fields.

The sequential message identifier relates all sentences that belong to a group of multiple sentences (i.e.
message). Multiple sentences (see Comment 1) with the same sequential message identifier, make up one
message.

Time should represent the last time the data within the alert message has changed. For example changing the
alert text by in-/decrementing a contained counter or count down should cause a revision of alert message and a
new time. Time is an optional field. The time-field is additional information about when this happened and not
used for decision making. There is no mandatory requirement for time synchronization between the equipment.
It should by either a null field (if not used) or UTC (if used). Sender is allowed to use all alternatives defined in
Table 5 Field type summary. Receiver is allowed to ignore content of this field. If the receiver does not ignore

this field it should support all alternatives defined in Tahle 5 Field type summary

The alert category is in compliance with the category definition as described in INS Performance Stanglard (IMO
MSC.252(83)) and Bridge Alert Management Performance Standard (IMO MSC.302(87)):

A, Cdtegory A: Alerts where information at operator unit directly assigned to the function generating the alert is
necessary, as decision support for the evaluation of the alert-related condition, e.g. graphical infofmation of
dahger of collision or graphical information of danger of grounding.

B, Cdtegory B: Alerts where no additional information for decision support is necessary besides the irfformation
which can be presented using alert source and alert description text.

C, Cdtegory C: Alerts that cannot be acknowledged on the bridge but for which information is requifed about
the status and treatment of the alerts, e.g., certain alerts from the enging(

Alert priority: Emergency Alarm: E, for use with Bridge alert management
Alarm A
Warnihg: w
Cautign: C

The alert state transition is defined in IEC 61924-2:2012Annex J

active|— unacknowledged: \%
active|— silenced: S
active|— acknowledged or active: A
active|— responsibility transferred: @)
rectifigd — unacknowledged: U
normgl: N

Used for proprietary alerts defined by the manufacturer. For standardized alerts this should be a null fi¢ld.

The alert identifier is uniquée  within a single alert source. The alert identifier is a variable length integler field of
maxinjum a 7-digit integéer. It identifies the type of the alert, e.g. a “lost target” alert. Standardized flerts use
uniqu¢ alert identifiers” described in equipment standards. Number range 10000-9999999 is reserved for
proprietary alerts. Alert Identifier examples:

“001”,[2456789%,7245”

The glert instance identifies the current instance of an alert to distinguish alerts of the same type (Alert
identiffjer)\a@nd from the same source (e.g. dangerous target). Alert instance is maximum a 6-digit integer from
1 to 999999, the number ‘U Indicaies that this senience Is intended for all alert instances. Except tor number ‘0,
the number of alert instance can be freely defined by the manufacturer as long as it is unique for one type of
alert (alert identifier). It is not permitted to modify the alert instance within a life cycle of a distributed alert (from
‘active and unacknowledged’ state until ‘normal’ state is reached). It can be also a null field, when there is only
one alert of that type.

10) The revision counter is the main method to follow up-to-date status. Revision counter is also unique for each

instance of alert. Revision counter starts with 1 and the step for increment is 1. The count resets to 1 after 99 is
used. Revision counter increments on each change of content of any field of the alert.

11) The escalation counter is presenting the number of alert escalations after time expiration during the state

active-unacknowledged. The escalation counter starts with 0 and the step for increment is 1. The count resets to
1 after 9 is used. The alert escalation can be the escalation from warning into warning (activation of audible
signal only), the escalation from warning to alarm or the escalation from alarm to alarm with activation of back-
up navigator alarm.

12) This field is used for Alert title which is mandatory and for additional alert description which is optional.

. The first ALF sentence transmits the Alert title. Alert title is maximum 16 characters short form of the alert
text.
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. The optional second ALF sentence transmits the additional alert description. Additional alert description is
the long description of the alert. The additional alert description contains more information for decision
making (i.e. alert description text).

. The second ALF sentence uses null fields for Time of last change, Alert category, Alert priority, and Alert
state to allow longer text. The actual number of valid characters should be such that the total number of

Cc

haracters in a sentence does not exceed the “82”-character limit.

. Some equipment standards specify alert text longer than 16 characters (for example the AIS standard has
defined some alerts to be coded with ALR sentence and with text longer than 16 characters). In such cases
the first ALF sentence is used for the first 16 characters of the alert text as alert title and the second ALF
sentence to carry the full alert text.

Examples:

$IIALF,
$IIALF,2
$IIALF,2

8.3.14

Local a
device &

$--ALR K

8.3.15

Commo
cross-tr
continug
destinat

4.0 4942904 EO A A
R IR A IaTAA KIaYT

,1,1,081950.10,B,A,5,XYZ,0512,1,2,0,HEADING LOST*2D<CR><LF>
.2,1,,,,,XYZ,0512,1,2,0,NO SYSTEM HEADING AVAILABLE*0OD<CR3<LF>

ALR — Set alarm state

arm condition and status. This sentence is used to report an alarm conditi
nd its current state of acknowledgement.

hmmss.ss,xxx,A, A,c--c*hh<CR><LF>

LL Alarm’s description text

Alarm’s acknowledge state, A = acknowledged
V = unacknowledged
Alarm condition (A =threshold exceeded, V = not exceeded)
Unique alarm number-(identifier) at alarm source
— Time of alarm condition change, UTC

APB - Heading/track controller (autopilot) sentence B

nly used by autopilots, this sentence contains navigation receiver warning flag
hck-error, waypoint arrival status, initial bearing from origin waypoint to the des
us bearing from present position to destination and recommended heading to
on waypoipt-for the active navigation leg of the journey.

pn on a

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

~ |— Mode indicator 1) 2)

Heading to steer to destination
waypoint, magnetic or true
Bearing, present position to
destination, magnetic or true
— Destination waypoint ID
Bearing origin to destination, M/T
— Status: A = perpendicular passed at waypoint
V = perpendicular not entered
Statua. I"'\‘\ = dll ;Vdi L;;IL;:G Cl ItUIUd ‘VI = dall ;Vd: b;lb:c IIUt paaacd
— XTE units, nautical miles
— Direction to steer, L/IR
— Magnitude of XTE (cross track error)
— Status: A = OK or not used V = LORAN C cycle lock warningflag 2)
— Status: A = Data valid V = LORAN C blink or SNR warning 2)
V = general warning flag for other navigation systems when a
reliable fix is not available

Commentg:

1) Positipning system mode indicator:

A = Autonomous mode;

D = Differential mode;

E = Estimated (dead reckoning) mode;
M = Manual input mode;

S = $imulator mode;

N = pata not valid.

2) The ppsitioning system mode indicatorfield supplements the positioning system status fields (fields| 1 and 2),
the status fields should be set to V_=.invalid for all values of mode indicator except for A = Autonomous and D =
Differgntial. The positioning system mode indicator should not be null fields.

8.3.16 | ARC — Alert command refused

Sentendes ACN, ALG, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related commurfications
are des¢ribed in IEC61924-2.

This sentencetis used for:

e Catggory A or C alerts (see IMO MSC.302(87)), for which it is illegal to accept acknpwledge
or responsibility transfer, e.g. not enough information for decision support available or the
source of acknowledgement is not acceptable,

In a system working properly such attempts should not happen.
e Category B (see IMO MSC.302(87)), if the source of acknowledge is not acceptable.

$--ARC,hhmmss.ss,aaa,x.x,x.x,c*hh <CR><LF>

\‘LI— Refused alert command, A, Q, O or S 5)

Alert instance, 1 to 999999 4)
Alert identifier 3)
Manufacturer mnemonic code 2)
Time 1)
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Comments:

1)

2)

3)

4)

5)

8.3.17 | BBM - AIS broadcast binary message

Release time of the Alert Command Refused. (e.g. for VDR purposes), optional, can be a null field. Sender is
allowed to use all alternatives defined in Table 5 Field type summary. Receiver is allowed to ignore content of
this field. If receiver does not ignore this field it should support all alternatives defined in Table 5 Field type
summary.

Used for proprietary alerts defined by the manufacturer. For standardized alerts this should be a null field.

The alert identifier is unique within a single alert source. The alert identifier is a variable length integer field of
maximum a 7-digit integer. It identifies the type of the alert, e.g. a “lost target” alert. Standardized alerts use
unique alert identifiers described in equipment standards. Number range 10000-9999999 is reserved for
proprietary alerts. Alert Identifier examples:

“001”, “2456789”, “245”

The alert instance identifies the current instance of an alert to distinguish alerts of the same type (Alert
identi.'m) amd—fromthe—same——source (c.g. ddIIUUIUuD tquct). Atert-nstance—tsmraximum—a C-dlylt trh ger from
1 to 9p9999. The number of alert instance can be freely defined by the manufacturer as long as it(is\uinique for
one type of alert (alert identifier). It is not permitted to modify the alert instance within a-life qycle of a
distributed alert (from ‘active and unacknowledged’ state until ‘normal’ state is reached). It can_be glso a null
field, When there is only one alert of that type.

Refused Alert Command: Indicates refused “Alert command” of corresponding ACN sehtence. This ghould not
be a null field.

acknopledge:
request / repeat information:

respomsibility transfer:

» O O »

silence:

This sentence supports generation of ITU-R M.1371<binary Messages 8, 14, 25, and R6. This
provideg the application with a means to broadcast data, as defined by the applicatipn only.
Data is |defined by the application only — not theAlS. This sentence offers great flexipility for
implementing system functions that use the transponder like a digital broadcast devige. After
receiving this sentence via the IEC 61162-2jnterface, the AIS unit initiates a VHF broadcast of
Messagg 8, 14, 25, or 26 within 4 s. See\the ABK sentence for acknowledgement of the BBM
with Messages 8 and 14. The AIS transponder determines the appropriate commurfications

state fof transmission of Message 26.over the VHF data link.

1--BBM, ¥, X,X,X,xX,s--s,Xx*hh<CR><[:F>

Encapsulated data 5)
ITU*R M.1371 Message ID 4)
AlS channel for broadcast of the radio message 3)
Sequential Message identifier, 0 to 9 2)
——Sentence number, 1t0 9 1)
— Total number of sentences needed to transfer the message, 1t0 9 1)

tLL Number of fill-bits, 0 to 5 6)

Comments:

1)

2)

3)

The total number of IEC 61162-1 sentences required to transfer the contents of the binary message to the AIS
unit. The first field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second
field identifies the order of this sentence in the message, minimum value 1. All sentences contain the same
number of fields. Successive sentences may use null fields for fields that have not changed, such as fields 4
and 5.

The Sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sequentially
assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is used. For a
message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential message
identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This allows
for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken collectively,
contain a single message. This value is used by the ABK sentence to acknowledge a specific BBM sentence.

The AIS channel that shall be used for the broadcast:

0 = no broadcast channel preference,
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Broadcast on AIS channel A,
Broadcast on AIS channel B,

Broadcast the message on both AIS channels A and B.

4) The ITU-R M.1371 Message ID for the following broadcast messages:

8 =
14 =
25 =
70 =
26 =

71 =

Binary broadcast message,
Safety related broadcast message,
Single slot binary message 25 (binary data coded using the 16-bit Application identifier),

Single slot binary message 25 (unstructured binary data),

Multiple slot binary message 26 with Communications State (binary data coded using the 16-bit

Application identifier),

Multiple slot binary message 26 with Communications State (unstructured binary data).

5) This i§ the content of the "binary data" parameter for ITU-R M.1371 Messages 8, 25 or 26, or the."Safd

Text"
follow|
first s

parameter for Message 14. The first sentence may contain up to 58 valid Six Bit codes.(348
ng sentences may contain up to 60 valid Six Bit codes (360 bit), if fields 4 and 5 arejunchange
entence and set to null. The actual number of characters shall be such that the total number of g

in a sg¢ntence does not exceed the "82-character” limit.

6) This ¢

8.3.18

annot be a null field. See “x4” in 7.3.4.

BEC - Bearing and distance to waypoint — Dead reckoning

Time (UTC) and distance and bearing to, and location of, a specified waypoint from th

reckone]

$-BEC,

8.3.19

Bearing
waypoin
journey.
$--BOD,

8.3.20

d present position.

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

I— Waypoint ID
Distance, nautical miles
Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S
— UTC of observation

BOD - Bearing origin to destination

angle of the /ine, calculated at the origin waypoint, extending to the de
t from the = origin waypoint for the active navigation leg

x.X, T, xexxj3M, c--c, c--c*hh<CR><LF>

|— Origin waypoint ID

Of

Destination waypoint ID

Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

BWC — Bearing and distance to waypoint — Great circle

ty related
bit). The
from the
haracters

e dead-

stination

the

Time (UTC) and distance and bearing to, and location of, a specified waypoint from present
position. $--BWC data is calculated along the great circle path from present position rather
than along the rhumb line.

8.3.21

BWR - Bearing and distance to waypoint — Rhumb line

Time (UTC) and distance and bearing to, and location of, a specified waypoint from present
position. $--BWR data is calculated along the rhumb line from present position rather than

along th

e great circle path.


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

— 46 — IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

$--BWC, hhmmss.ss, lllLII, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c, a*thh<CR><LF>
$--BWR, hhmmss.ss, llILII, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.X, M, x.x, N, c--c, a*hh<CR><LF>

L |— Mode indicator 1)
Waypoint ID
Distance, nautical miles
Bearing, degrees magnetic

Bearing, degrees true
Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S
— UTC of observation

Commentp:

1) Positipning system mode indicator:
A = Alitonomous mode;

fferential mode;

D
Es$timated (dead reckoning) mode;
M

anual input mode;

1]
(%2}

iimulator mode;

Z O Z m O
]

@)

bta not valid.

The modq indicator field should not be a null field.

8.3.22 | BWW - Bearing waypoint to waypoint

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

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

L I— FROMwaypoint ID
TO waypoint ID

Bearingj.degrees magnetic
Bearing, degrees true

8.3.23 | CUR - Water'current layer — Multi-layer water current data

$--CUR,A X, X.X, X.X&H:a,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR LF>

|— Speed reference 4)
B: Bottom track
W - Water track
P: Positioning system
Heading reference in use, True/Magnetic T/M
— Heading
—Reference layer depth in metres 3)
— Current speed in knots
— Direction reference in use, True/Relative T/R
— Current direction in degrees
— Current depth in metres
— Layer number 2)
— Data set number, 0to 9 1)
— Validity of the data, A = Valid, V = not valid
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Comments:

1)

2)

3)

4)

The data set number is used to identify multiple sets of current data produced in one measurement instance.
Each measurement instance may result in more than one sentence containing current data measurements at
different layers, all with the same data set number. This is used to avoid the data measured in another instance
to be accepted as one set of data.

The layer number identifies which layer the current data measurements were made from. The number of layers
that can be measured varies by device. The typical number is between 3 and 32, though many more are
possible.

The current of each layer is measured according to this reference layer, when the speed reference field is set to
“water track”, or the depth is too deep for bottom track.

“Speed reference” identifies the method of ship speed used for measuring the current speed.

8.3.24 DBT - Depth below transducer

Water dlepth referenced to the transducer.

$--DBT, k.x, f, x.x, M, x.x, F*hh<CR><LF>

8.3.25 | DDC - Display dimming control

I—I— Water depth, fathoms

Water depth, m
Water depth, feet

The DDIC sentence provides controls for equipment display dimming presets and a| display

brightness percentage.

$--DDCJa,xx,a,a*hh<CR><LF>

Commentg:

1)

2)

3)

Colour palette 3)
Brightness percentage 00't6 99 2)
Display dimming preset M

LU— Sentence Status Flag 4)

The display dimming preset-field contains an indicator that may be associated with a preset dimmed Ig¢vel on an
electrpnic device.

D = Dy time setting

K = Dyisk setting

N = N{ght time setting

O = Bpcklighting off setting

Actual_display brightness levels for the display dimming preset indicators above are dependantlupon the
capabilities provided by the manufacturer of the equipment. Proper use of this field would be as follows. A
device provides the operator or user with the ability to set a brightness level to be associated with day, dusk
night, etc. Upon receipt of the DDC sentence, the device would switch its display brightness to the preset value
the operator had determined for the corresponding indicator value. If the equipment had no brightness or
dimming preset capability this field would be ignored.

The brightness percentage field contains a value from zero to ninety nine. The value zero, provided as 00,
indicates that the display’s brightness should be set to its most dimmed level, as determined by the capabilities
of the equipment. The value ninety nine, provided as 99, indicates that the display brightness should be set to
the brightest level, as determined by the capabilities of the equipment. Values between 0 and 99 correspond to
some percentage of brightness, as determined by the equipment receiving this sentence.

The colour palette preset field contains an indicator that may be associated with a preset dimmed level on an
electronic device.

D = Day time setting
K = Dusk setting
N = Night time setting
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O = Backlighting off setting

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

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

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

8.3.26 DOR - Door status detection

This sentence indicates the status of watertight doors, fire doors or other hull openings / doors.

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

| |— Message description text 9)

Comment

1)

2)
3)
4)
5)
6)

7)

S: Stgtus for section: the number of faulty and/or open doors reportéd in the division specified in field
The section may be a whole section (one or both of the divisionvindicator fields are null) or a sub-se
status|S is normally transmitted at regular intervals. Examples, of use are given in Annex E.

E: Status for single door. (E may be used to indicate an évent).

F: Fay
Time

The fi
First g
Secon

This f]
When
type fi

When
field ig

0=0
c=cC
S = 54

||

LI— Water tight door switch setting 8)

Door status 7)

Door number or door open count 6)
Second division indicator 5)

— First division indicator 4)

— Type of door monitoring system 3)

— Event time 2)
— Message Type 1)

P .

It in system: Division indicator fields defines the‘section when provided.

vhen this status/message was valid. This-niay be a null field.

bld is two fixed characters, see table below.

ivision indicator where door is located. This field is two characters, see table below.
d division indicator where the.door is located. This field is three numeric characters, see table bd

eld is three fixed numeric characters. When the message type field is E this field identifies
message type field is S this field contains the number of doors that are open or faulty. When the
eld is F this field is nafl

the message type. field is S or F this field should be a null field. When the message type field
specified by the\following:

pen,
osed,

bcufed;

5 4 and 5.
Ction. The

low.

the door.
message

is E, this

F = Fr

o-statuc (faor \watartioht daar)
teHS—HoWatedigh+&a 5

X = Fault (door status unknown).

8) This field includes a single character specified by the following:

O = Harbour mode (allowed open),

C = Sea mode (ordered closed).

This may be a null field.

9) Descriptive text/door tag. If a door allocation identifier is string type, it is possible to use this field instead of the
above door allocation fields. The maximum number of characters will be limited by the maximum sentence

length

and the length of other fields.
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Type of door monitoring system
First division indicator Second division indicator
ID System category
WT Watertight door Number of watertight bulkhead / | Deck number
- - - frame number

WS Semi-watertight door (splash-tight)

FD Fire door Number / letter of zone. This Deck number or control system
can also be identifier for control loop number or other control
and monitoring main system. system division indicator as is

appropriate for system

HD Hull (shell) door Door indication number / frame Deck number
number

oT Other As above As above

8.3.27 | DPT - Depth

Water depth relative to the transducer and offset of the measuring transddcer. Positiy

number
provide

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

Commentg:

1) “posit

2) For IEC applications, the offset should always be applied so as to provide depth relative to the keel.

5 provide the distance from the transducer to the waterline. Negative offset n
the distance from the transducer to the part of the keel of interest.

Offset from transducer, in metres 1) 2)
Water depth relative to the transducer, in metres

tL |— Maximum range scale in use

ive” = distance from transducer to water line; “-“ 5~distance from transducer to keel.

e offset
umbers

g digital

8.3.28 | DSC - Digital selective calling information
This sentence is used to receive, acall from or provide data to a radiotelephone usin
selective calling in accordance with 1TU-R M.493.
$ --DSC XX, XXXXXXXXXX, XX, XKXK; XX, X.X,XXXXXXXXXX,XX, a,a*hh<CR><LF>
U— Expansion indicator 1)
Acknowledgement 2)
Nature of distress 3) 4)
MMSI of ship in distress 3) )
Time 6) or Tel. No. 7)
L—Poasition 8) or r‘hgnnnl/erQ| Jency. 9)
— Type of communication 4) 11) or second telecommand 4)
— Nature of distress 4) 10) or first telecommand 4)
— Category 4)
— Address 9)
— Format specifier 4)
Comments:

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

2) Acknowledgement type:

R=A

cknowledge request

B = Acknowledgement

S=N

either (end of sequence)
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3)
4)
5)

6)
7)
8)
9)

10) Distreps calls only.

11) Distreps, distress acknowledgement, distress relay and distress relay acknowledgement calls only:.

8.3.29 | DSE - Expanded digital selective calling
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For distress acknowledgement, distress relay and distress relay acknowledgement calls only, null otherwise.
Use two least-significant digits of symbol codes in ITU-R M.493.

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

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

Time (UTC) of position, four digits, hhmm (hours and minutes).
Telephone number, 16 digits maximum, odd/even information to be inserted by the DSC equipment.

Latitude/longitude, degrees and minutes, 10 digits, coded in accordance with ITU-R M.493.

FrequeTmcy ortiranmet; sixor twetve digits; todedimaccordance with 1T O=-Rvi293:

This semntence immediately follows, without intervening sentences or characters, $--DYC when
the DS expansion field in this sentences is set to “E”. It is used to pfovide data to or|receive
DSC expansion data from a radiotelephone using digital selectiyé_calling in accordance with

ITU-R M.821.

$--DSE,X, X, @,XXXXXXXXXX, XX,C-=C,.......... XX,c--c*hh<CR><LF>

Commentp:

1

2)

3)
4)

5)

~ I—I— Data set'n* 1)2)
Additional data’sets 1) 2)
Data set ‘1’ 1) 2)

Vessel MMSI 3)
Query/reply flag 4)
— Sentence number 5)
— Total number of sentences 5)

Data gets consist of two fields¢ The first field is the code field: the two least significant digits of symbo| codes in
ITU-R[M.821-1, Table 1. The'second field is the data field: the additional information required by ITU-R M.821-1,
null ofherwise. The digits ‘appearing in these fields are the data or commands as specified by ITU-R M.821-1
excepl for commands, the)two least significant digits of Table 3 of ITU-R M.821-1 are preceded by [ASCII “C”
(HEX #3). A variable_ number of data sets are allowed, null fields are not required for unused data sets,

ASCII| characters_@re used to describe text (station name and port of call), not symbols of ITU-R| M.821-1,
Table[2. When\<j> (Comma, HEX 2C - a reserved character) is needed, <> (Apostrophe, HEX 27) is
substifuted,

Identi¢alto the address field in the associated $--DSC, $--DSI or $--DSR sentence.

“Q” = Query. A device Is requesting expanded data. Code iields 1illed as desired, all data fields nuil.
“R” = Reply. A device is responding with selected expanded data, in response to a query.
“A” = Automatic. A device is transmitting data automatically, not in response to a query request.

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

8.3.30 DTM - Datum reference

Local geodetic datum and datum offsets from a reference datum. This sentence is used to
define the datum to which a position location, and geographic locations in subsequent
sentences, are referenced. Latitude, longitude and altitude offsets from the reference datum,
and the selection of the reference datum, are also provided.
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Cautionary notes: the datum sentence should be transmitted immediately prior to every
positional sentence (e.g. GLL, BWC, WPL) which is referenced to a datum other than WGS84,

the datu

m recommended by IMO.

For all datums the DTM sentence should be transmitted prior to any datum change and

periodic

ally at intervals of not greater than 30 s.

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

L |— Reference datum 5)
Altitude offset, m 3)

Lon offset, min, E/W 3)

Comment

1) Three
defing]
Appen
in use|

2) One ¢
datum|

3) Latitu
positig

When
user d

4) Users
positig

5) WGSH

8.3.31

The EP
sentenc

L Lat offset, min, N/S 3)

Local datum subdivision code 2)

— Local datum: 1) WGS84 = W84
WGS72 = W72
SGS85 =S85
PE90 = P90

User defined = 999
IHO datum code 4)

P .

character alpha code for local datum. If not one of the listed earth-centred datums, or 999
d datums, use IHO datum code from International /Hydrographic Organisation Publicat
dices B and C. Null field if unknown. This field should be 'set to 999 when manual offsets are en
by the position fixing device.

haracter subdivision datum code when availableor ‘user defined reference character for usg
s, null field otherwise. Subdivision character from™HO Publication S60, Appendices B and C.

e and longitude offsets are positive numbers, the altitude offset may be negative. Offsets ch
n: position in the local datum is offset from’the position in the reference datum in the directions

P + offset

localdatum — Pref datum

field 1 contains a value of 999, these fields may not be null, and should contain the manually ¢
efined offsets.

should be aware that chart_fransformations based on IHO S60 parameters may result in
nal errors when applied to'chart data.

4 = W84, WGS72 = W2, SGS85 = S85, PE90 = P90.

EPV - Command or report equipment property value

senteneelprovides a method to command and report specific equipment settin
e is a.command sentence.

This se

for user
on S-60,
tered and

r defined

ange with
ndicated:

tntered or

tignificant

gs. This

htehce may be queried resulting in the generation of one or more EPV sente

nces as

necessary to report all configurable equipment properties and their current values.

When this sentence is sent as a command and not accepted, the receiving equipment shall
generate a NAK sentence response providing an appropriate “reason code”.

$--EPV,a,c--¢,c--c,x.X,c--c*hh<CR><LF>

Property identifier for the property to be set 4)
Unique identifier 3)
Equipment type 2)
Sentence status flag 1)

tL |—Value of property to be set 5)
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Comments:

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

chang

ing settings. This field shall not be null.

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

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

2) The equipment field contains the two character talker ID of the destination equipment when this sentence is
sent as a command as designated by the “Sentence status flag” field, and identifies the device type for which
the sentence is targeted. When this sentence is a report (e.g. in response to a query) as designated by the
“Sentence status flag” field, the equipment type field contains the talker ID of the equipment generating the
sentence.

3) The unique identifier identifies the same equipment irrespective of command versus response: For commands it

identif
actual
which

comm
identif

4) Thep
an ap

5) The *
param

Examples

Example

The
trans
send

$EIE

The A

$SAIE
Example

The 4
(with
with {

The H
$SEIE

The 4
probl

$AIN
Example

The
authg
trans

y received the command. Under normal conditions the response will be received from the equi
the command was intended. Equipment should only send one or more response sentences.in.re
pnd sentences received and should not use response sentences for general reporting. TH
er may be null.

operty identifier is a variable length integer field that identifies a parameter that;can be set as
licable equipment standard and is intended for commissioning settings.

alue of property to be set” is a variable length character string representing the intended corf
eter value when the sentence is a command and the current value when\the sentence is a report

of EPV sentence command and response:

bxample shows an ECDIS (with a Talker ID of “El”) setfing the baud rate for the Port 1
bonder (with a Talker ID of “Al”). In this example, the MMSI of the AIS is 503123450. The EC
the following command:

PV,C,Al,503123450,101,38400*hh
IS would send the following response:
PV,R,Al,503123450,101,38400*hh
P

xample shows an ECDIS (with a Talker ID of “El”) setting the baud rate for Port 1 of an AIS tra
a Talker ID of “Al”). In this example, the MMSI of the AIS is 503123450, but the wrong MMSI
wo digits transposed from “45” 4d “54”.

CDIS would send the following! sentence:
PV,C,Al,503123540,101,88400*hh

A\IS would send the following response indicating that it “Cannot fulfil request or command beg
bm with the data field in the sentence” due to the incorrect MMSI:

\K,EILEPV,,115hh

example-~shows a protected EPV Sentence command and response using a SPW sen
ntication: The example is for a Radar (Talker ID of “RA”) setting the MMSI and IMO number
bonder (Talker ID “Al”) and using a password. It is assumed that the MMSI is not yet set and the

value

ent that
pment for
ponse to
e unique

Hefined in

figuration

f an AIS
DIS would

nsponder
was used

ause of a

tence for
bf an AIS
refore the

[is 0. The Radar would send the following sentences:

This sets the MMSI number:
$RASPW,EPV,000000000,1,SESAME*hh
$RAEPV,C,Al,000000000,106,503123450*hh

This sets the IMO number:
$RASPW,EPV,503123450,1,SESAME*hh
$RAEPV,C,Al,503123450,107,9241061*hh

The AIS would send the following response sentences:
$AIEPV,R,Al,503123450,106,503123450*hh

8.3.32

ETL — Engine telegraph operation status

This sentence indicates engine telegraph position including operating location and sub-

telegrap

h indicator.
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$--ETL,hhmmss.ss,a,xx,xX,a,x*hh<CR><LF>

\Jl— Number of engine or propeller shaft 6)

Operating location indicator 5)
Position indication of sub-telegraph 4)
Position indicator of engine telegraph 3)
Message type 2)
L— Event time 1)

Comments:

1) Event|time of condition change. This may be a null field.
2) Indicafor character to identify message type. This should not be a null field.
O = Order
A = Apswer-back
3) Numefic characters showing telegraph position. This field is two characters:
00 = §TOP ENGINE
01 = [AH] DEAD SLOW
02 = [AH] SLOW
03 = [AH] HALF
04 = [AH] FULL
05 = [AH] NAV. FULL
11 = [AS] DEAD SLOW
12 = [AS] SLOW
13 = [AS] HALF
14 = [AS] FULL
15 = [AS] CRASH ASTERN
4) Numefic characters showing sub-telegraph position. This field is two numeric characters:
20 = 9/B (Stand-by engine)
/A (Full away — Navigation full)
/E (Finish with enginge)
5) Indicafion to identify lacation. This field is single character.
B = Biidge
P = Port wing
S = Sfarbpard wing

C = Epgine control room

E = Engine side / local
W = Wing (port or starboard not specified)
If not known, this should be a null field.

6) Numeric character to identify engine or propeller shaft controlled by the system. This is numbered from centre-
line. This field is single character:

0 = single or on centre-line
Odd = starboard

Even = port

8.3.33 EVE - General event message

This sentence is used to transmit events (e.g. actions by the crew on the bridge) with a time
stamp.
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$--EVE,hhmmss.ss,c--c,c--c*hh<CR><LF>

Tag code used for identification of source of event 1)
Event time 1)

t L |— Event description

Comments:

1) This may be a null field.

8.3.34 FIR - Fire detection

This ser

$--FIR,a

Comment

1

2)
3)
4)
5)
6)

7)

8)

9)

S: Stg
be a
normg

terrcemdicates fire detectiomstatus withrdata o thespecific tocatiom:

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

U;L Message description text 9)

Alarm’s acknowledgement state 8)
Condition 7)
Fire detector number or activation deteétion count 6)
Second Division indicator 5)
— First division indicator 4)
— Type of fire detection system 3)
— Event time 2)
— Message Type 1)

P .

tus for section: Number of faulty and activated condition reported as number in field 6. The se
iwhole section (one or both of the division indicator fields are null) or a sub-section. The sf
Ily transmitted at regular intervals. Examples of use are given in Annex E.

E: Staftus for each fire detector. (E may bewlsed to indicate an event.)

F: Fay
D: Dis
Time

The fi
First d
Secon

This f
When
type fi

It in system: Division indicator fields define the section when provided.

abled: Detector is manually 6r automatically disabled from giving fire alarms.

f condition change or acknowledgement. This may be a null field.

bld is two fixed alpha characters, see table below.

ivision indicator,whete detector is located. This field is two characters, see table below.

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

eld is three fixed numeric characters. When the message type field is E this field identifies the
the méssage type field is S this field contains the number of fire detectors activated. When the
eldis.Flor D this field is a null field.

When

ction may
atus S is

low.

detector.
message

the ‘message type field is S this field should be a null field. When the message type field is E, H

or D this

field includes a single character specified by the following:

A = Activation

V = Non-activation

X = Fault (state unknown)

When

the message field type is E or F this field includes a single character specified by the following:

A = acknowledged

V = not acknowledged

When

the message field type is S or D this should be a null field.

Descriptive text/sensor location tag. If a sensor location identifier is string type, it is possible to use this field
instead of above sensor allocation fields. The maximum number of characters will be limited by maximum
sentence length and length of other fields.
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Type of fire detection system

First division indicator

Second division indicator

ID System category
FD Generic fire detector, can Number / letter of zone. This can also | Loop number. This can also be
be any of the ones below. |be a control and monitoring system another control and monitoring sub-
main unit identifier, for example fire system identifier, for example sub-
FH Heat type detector central number/letter. central number.
FS Smoke type detector
FD Smoke and heat detector
FM Manual call point
GD Any gas detector As above As above
GO xygen gas detector
GS Hydrogen sulphide gas
detector
GH Hydro-carbon gas detector
SF $prinkler flow switch As above As above
SV $prinkler manual valve
release
Cco ¢O, manual release As above As aboye
oT Qther As above As above
For units|controlled from the fire alarm system (typically all FD, FH, FS,,FD.and FM), the normal division

indicator$ should be fire zone and

loop number.

8.3.35

This se

FSI - Frequency set information

htence is used to set frequency, modeécof operation and transmitter power leyvel of a

radiotel¢gphone; to read out frequencies,-mode and power and to acknowledge| setting
ands. This is a command sentence.

comm

$--F S XXXXXX,XXXXXX,C,X,a*hh<

Comments:

LI_

CR><LF>

Sentence status flag 4)

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

Mode of operation 1)
=< Receiving frequency 2) 3)
— Trahsmitting frequency 2) 3)

1) Mode of operation:

d
e

m

~ » QO o

x

{

= 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, teleprinter/DSC

= F1B/J2B, teleprinter/DSC

= A1A Morse, tape recorder

= A1A Morse, Morse key/head set
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2)

3)

4)

8.3.36 | GBS — GNSS satellite fault detection
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| = F1C/F2C/F3C, facsimile machine
null for no information.
Frequencies to be in 100 Hz increments.

MF/HF telephone channels to have first digit 3, followed by ITU channel numbers with leading zeros as required.
MF/HF teletype channels to have first digit 4. The second and third digit give the frequency bands, and the
fourth to sixth digits ITU channel numbers, each with leading zeros as required. VHF channels to have the first
digit 9 followed by zero. The next number is "1" indicating the ship station’s transmit frequency is being used as
a simplex channel frequency, or "2" indicating the coast station’s transmit frequency is being used as a simplex
channel frequency, "0" otherwise. The remaining three numbers are the VHF channel numbers with leading
zeros as required.

For paired frequencies, only the transmitting frequency needs to be included; null for receiving frequency field.
For receive frequencies only, the transmitting frequency field should be null.

i L d-to-indicat t thati tat + of  sotti £i I
This field—is—used-to-indicate—a—sentence-that-is—a-status—report-of-current-settings—or-a-configuratisa-command

changjng settings. This field should not be null.

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

C = Sgntence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is notja‘cdmmang.

This semtence is used to support Receiver Autonomous Integrity Monitoring (RAIM). Given that

a GNSS receiver is tracking enough satellites to perform an integrity check of the |position

solution|a sentence is needed to report the output of this process, to other systems tﬁ) advise
a

the system user. With the RAIM in the GNSS receiver, thé receiver can isolate

ults to

individual satellites and not use them in its position and velotity calculations. Also, the GNSS
receiver can still track the satellite and easily judge when it is back within tolerange. This
sentenck shall be used for reporting this RAIM informadtion. To perform this integrity function,
the GN$S receiver should have at least two observables in addition to the minimum fequired
for navigation. Normally, these observables take théform of additional redundant satellites.

If only GPS, GLONASS, etc. is used for the reported position solution the talker ID is GP, GL,
etc. and the errors pertain to the individual system. If satellites from multiple systems 3re used
to obtain the reported position solution\the talker ID is GN and the errors pertain to the

combingd solution.

$--GBS, [hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, XX, XX, X.X, X.X, h, h*hh <CR><LF>

L|— GNSS Signal ID 4)
GNSS System ID 3)

Standard deviation of bias estimate
Estimate of bias on most likely failed satellite
(in metres)

— Probability of missed detection for most likely
failed satellite

— ID number of most likely failed satellite 2)

— Expected error in altitude 1)

— Expected error in longitude 1)

— Expected error in latitude 1)

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

Comments:

1)
2)

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

Satellite ID numbers. To avoid possible confusion caused by repetition of satellite ID numbers when using
multiple satellite systems, the following convention has been adopted (these legacy systems remain in effect for
new systems see Comment 3):

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

b) The numbers 33-64 are reserved for WAAS satellites. The WAAS system PRN numbers are 120-138. The
offset from WAAS SV ID to WAAS PRN number is 87. A WAAS PRN number of 120 minus 87 yields the SV
ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the WAAS PRN number.
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c) The numbers 65-96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identified by 64+ satellite
slot number. The slot numbers are 1 through 24 for the full GLONASS constellation of 24 satellites. This
gives a range of 65 through 88. The numbers 89 through 96 are available if slot numbers above 24 are

allocated to on-orbit spares.

3) System ID identifies the GNSS System ID according to the Table below. Note that a legacy numbering system
as above should remain in effect.

4) GNSS Signal ID identifies the GNSS Signal ID according to the Table below.

System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1-99 0 All signals
1 - 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 — b4 Is reserved for SBAS 2 LT P(Y)
65 — 99 is undefined 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C:L
7 L5-1
8 L5-Q
9-F Reserved
GLONA$S 2 (GL) 1-99 0 All signals
1 - 32 is undefined 1 G1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 G1P
65 — 99 is reserved fon 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Reserved
GALILED 3 (GA) 1-99 0 All signals
1& 36 is reserved for 1 E5a
Galileo SVs 2 ES5b
37 — 64 is reserved for 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 is undefined 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Reserved
RESERVED 4toF

8.3.37 GEN - Generic binary information

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

In general, the proper decoding and interpretation of binary data will require access to
information developed and maintained outside of this standard. This standard contains
information that describes how the data should be coded, decoded, and structured. The
specific meaning of the binary data is obtained outwith this standard.
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The packed generic binary data is "assumed to be" a linear array of 216 (65 536) 16 bit entities.
The GEN sentence specify new content for up to eight consecutive 16-bit entities indexed into
the array by the first field.

$--GEN,hhhh,hhmmss.ss,hhhh,...... ,hhhh*hh<CR><LF>

I— Packed binary field "n" 3) 5)
Vanable number of packed binary field 4) 5)
Packed binary field 3) 5)
Time stamp 2)
Index of first packed binary field in sentence 1) 5)

Commentp:
1) Index[of first group in GEN sentence. Address is represented in hexadecimal format in HEX range 00J0 through
FFFF.[The 16-bit address is formatted as fixed 4-character HEX field.
2) This may be a null field.
3) The pfcked binary field is represented as a 16-bit value. The 16-bit value is formatted\as fixed 4-chargcter HEX
field. This may be a null field.
4) Optional repeated packed binary field. Each repeat increases the index by one. Up to seven repetitions yielding
a total of 128 bit per sentence is possible.
5)
a) Thle 4-character HEX field values used in this sentence are interpréeted as follows:
hhih = (highest bit) [15][14][13][12]...[3][2][1][0] (lowestbit)
|—I—|—|— Least significant hexadecimal digit
Most significant hexadecimal digit
b) Thle example below shows 10 groups of status information. The 4-character HEX field value of 01R3 for the
firgt packed generic status group at HEX address 0000 is interpreted as a 16-bit value with bits O, {1, 5 and 8
bejng set. The status from the source is sent in two sentences:
$VRGEN,0000,011200.00,0123,4567489AB,CDEF,0123,4567,89AB,CDEF*64
$VRGEN,0008,011200.00,0123,4567*6C
8.3.38 | GFA — GNSS fix accuracy and integrity
This sentence is used to_report the results of the data quality and integrity check assgociated
with a position solution’to other systems and to advise the system user. If only a single
constellation (GPS,S"GLONASS, GALILEO, etc.) is used for the reported position solution, the
talker ID is GP,~GL, GA, etc. and the data pertain to the individual system. If satellifes from
multiple| systems-are used to obtain the reported position solution, the talker ID is GN|and the
paramefers (pertain to the combined solution. This sentence provides the quality data of the
position|fixéand should be associated with the GNS sentence.

$--GFA,hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,c--c*hh<CR><LF>

|— Integrity status 3)
Selected accuracy level (m) 2)
Standard deviation of altitude (m)
Orientation of semi-major axis of error ellipse (deg) 1)
Standard deviation of semi-minor axis of error ellipse (m)
— Standard deviation of semi-major axis of error ellipse (m)
— Vertical protection level (m)
— Horizontal protection level (m)
— UTC time of GNS fix associated with this sentence
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Comments:

1) Degrees from true north.

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

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

V = Not in use
S = Safe (when integrity is available and HPL<HAL)
C = Caution (when integrity is not available)

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

8.3.39 | GGA - Global positioning system (GPS) fix data

Time, position and fix-related data for a GPS receiver.

Differential reference station ID, 0000-1023

Age of differential GPS data 2) —

Units of geoidal separation, m —

Geoidal separation 3)

Units of antenna altitude, m

Antenna altitude above/below
mean sea level (geoid)
Horizontal dilution of precision —|

$--GGA [hhmmss.ss, llILILa,yyyyy.yy,a,x,xx,X.X,X.X,M,xx,M,x.x,xxxx*hh<CR><LF>

|— Number of satellites in use, 00 12, may
bedifferent from the number in view
GPS quality indicator 1)
Longitude E/W

Latitude’ N/S
— UTC of position

Commentp:

1) All GHS quality indicators”in headings 1 through 8 are considered “valid”. The heading “0” is the only “invalid”
indicafor. The GPS-~quality indicator field should not be a null field.

0 = fiY not available*or invalid

1 = GPS SPS 'mode

2 = differential GPS, SPS mode
3 = GPS PPS mode

4 = Real Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers
5 = Float RTK. Satellite system used in RTK mode with floating solution
6 = Estimated (dead reckoning) mode
7 = Manual input mode
8 = Simulator mode
2) Time in seconds since last SC104 type 1 or 9 update, null field when DGPS is not used.

3) Geoidal separation: the difference between the WGS-84 earth ellipsoid surface and mean sea level (geoid)
surface, “ — “ = mean sea level surface below the WGS-84 ellipsoid surface.

8.3.40 GLL - Geographic position — Latitude/longitude

Latitude and longitude of vessel position, time of position fix and status.
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I1.l,a,yyyyy.yy,a,hhmmss.ss A, a*hh<CR><LF>

Mode indicator 1) 2)
Status 2) A=data valid V=data invalid
UTC of position
Longitude, E/W

Latitude, N/S

Comments:

1) Positioning system mode indicator:

A = Autonomous

D = Differential

E = Estimated (dead reckoning)

M = Manual input

S = Simulator

N = Data not valid
2) The njode indicator field supplements the status field (field 6). The status field should be set to V = |nvalid for

all values of operating mode except for A = Autonomous and D = Differential. The positioning sysfem mode

indicafor and status fields should not be null fields.
8.3.41 | GNS — GNSS fix data
Fix data| for single or combined satellite navigation systems’' (GNSS). This sentence proyides fix
data for[GPS, GLONASS, possible future satellite systems and systems combining these. This
sentenck could be used with the talker identificationnof GP for GPS, GL for GLONASS| GA for
Galileo,|GN for GNSS combined systems, as wellzas future identifiers. Some fields may be null
fields fof certain applications, as described below.
If a GN$S receiver is capable simultaneously of producing a position using combined [satellite
systems, as well as a position using only one of the satellite systems, then separate $GPGNS,
$GLGNS, etc. sentences may be used to report the data calculated from the irldividual
systems.
If a GN$S receiver is set upitocuse more than one satellite system, but for some reason one or
more of the systems are\not available, then it may continue to report the positions using
$GNGNB, and use the mode indicator to show which satellite systems are being used.

Navigational status indicator 5) —
Differential reference station ID 2)
Age of differential data 2)

Geoidal separation, m 4)

$-- GNS,

re: mean-sea-level (geoid)

Antenma almuoe I, —‘

hhmmess.ss, llILII,a,yyyyy.yy,a,c--C,XX,X.X,X.X,X.X,X.X, x x,a*hh<CR><LF>

|— HDOP 3)
Total number of satellites in use, 00-99
Mode indicator 1)
Longitude, E/W

Latitude, N/S
— UTC of position
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Comments:

1) Mode indicator. A variable length valid character field type with the first three characters currently defined. The
first character indicates the use of GPS satellites, the second character indicates the use of GLONASS
satellites and the third indicate the use of Galileo satellites. If another satellite system is added to the standard,
the mode indicator will be extended to four characters, new satellite systems should always be added on the
right, so the order of characters in the mode indicator is: GPS, GLONASS, Galileo, other satellite systems in the

2)

future.

The characters should take one of the following values:

A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode in position fix

D = Di

fferential. Satellite system used in differential mode in position fix

E = Estimated (dead reckoning) mode

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

Using
$GLG
Also p
$GLG

Using
$GAG

Using
$GNG
Also p
$GNG

[arnudl input modae
b fix. Satellite system not used in position fix, or fix not valid

fecise. Satellite system used in precision mode. Precision mode is defined as: no deliberate dg
as selective availability) and higher resolution code (P-code) is used to compute position fix.
or satellite system used in multi-frequency, SBAS or Precise Point Positioning (PPP)/mode

bal Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers

imulator mode

ode indicator should not be a null field.
les:

GPS receiver:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,A,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ossible:

NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AN, 14,0:9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ANN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>

GLONASS receiver:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.85629'5;W,NA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ossible:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NAN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>

Galileo receiver:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF

combined system with GPS and differential GLONASS:
INS,122310.2;87%22.425671,N,12258.856215,W,AD,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ossible:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ADN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>

Using
$GNG

‘combined-systemwith-differential- GRS-GLONASS-and-Galitee:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>

Age of differential data and Differential Reference Station ID:

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

gradation
P is also

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

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

Example: A combined GPS/GLONASS receiver using both GPS differential corrections and GLONASS
differential corrections may have the following three GNS sentences sent in a group.
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$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DD,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*hh<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,.7,,,,5.2,23,S*hh<CR><LF>
$GLGNS,122310.2,,,,,,7,,,,3.0,23,S*hh<CR><LF>

The Differential Reference station ID may be the same or different for the different satellite systems.

b) Age of Differential Data
For GPS Differential Data:

This value is the average age of the most recent differential corrections in use. When only RTCM SC104
Type 1 corrections are used, the age is that of the most recent Type 1 correction. When RTCM SC104 Type
9 corrections are used solely, or in combination with Type 1 corrections, the age is the average of the most

recent-correctionsforthe-satelitesused—NulfieldwhenDifferential GRS-isnot used-

For GLONASS Differential Data:

Thiis value is the average age of the most recent differential corrections in use. When only RTQM SC104
Type 31 corrections are used, the age is that of the most recent Type 31 correction. When RTGM SC104
Type 34 corrections are used solely, or in combination with Type 31 corrections, the/age is the gverage of
the most recent corrections for the satellites used. Null field when differential GLONASS is not usedl.

For Galileo Differential Data:

Thiis value is the average age of the most recent differential corrections in use. When only RTQM SC104
Type 41 corrections are used, the age is that of the most recent Type“41 correction. When RTQM SC104
Type 42 corrections are used solely, or in combination with Type 41)corrections, the age is the gverage of
the most recent corrections for the satellites used. Null field whefi-differential Galileo is not used.

3) HDOH calculated using all the satellites (GPS, GLONASS, Galileo*and any future satellites) used in gomputing
the solution reported in each GNS sentence.

4) Geoidpl Separation: the difference between the earth ellipsoid surface and mean-sea-level (geoiq) surface
defined by the reference datum used in the position solution, “-” = mean-sea-level surface below elligsoid. The
referehce datum may be specified in the DTM sentence:

5) The npvigational status indicator is according to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (or Failure) warnings
and sfatus indications’. This field should not bera-NULL field and the character should take one of thg following

valueg:
= $afe when the estimated positioning accuracy (95 % confidence) is within the selected|accuracy
level corresponding to-‘the actual navigation mode, and integrity is available and within the
requirements for thehactual navigation mode, and a new valid position has been ¢alculated
within 1 s for a convéntional craft and 0,5 s for a high speed craft
C = CQaution when integrity.is‘not available
U= nsafe when the estimated positioning accuracy (95 % confidence) is less than the selected| accuracy

level corresponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available but exgeeds the
requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid position has |[not been
calculated within 1 s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed craft
V = Navigational status not valid, equipment is not providing navigational status indication.

8.3.42 | GRS<—GNSS range residuals

This septetce is used to support Receiver Autonomous Integrity Monitoring (RAIM)| Range
residuals—can be computed In tWo ways for thiS process. 1he basic measurement integration
cycle of most navigation filters generates a set of residuals and uses these to update the
position state of the receiver. These residuals can be reported with GRS, but because of the
fact that these were used to generate the navigation solution they should be recomputed using
the new solution in order to reflect the residuals for the position solution in the GGA or GNS
sentence. The MODE field should indicate which computation method was used. An integrity
process that uses these range residuals would also require GGA or GNS, the GSA, and the
GSV sentences to be sent.

If only GPS, GLONASS, Galileo etc. is used for the reported position solution the talker ID is
GP, GL, GA, etc. and the range residuals pertain to the individual system. If GPS, GLONASS,
Galileo, etc. are combined to obtain the position solution multiple GRS sentences are
produced, one with the GPS satellites, another with the GLONASS satellites, another with
Galileo satellites, etc. Each of these GRS sentences shall have talker ID “GN”, to indicate that
the satellites are used in a combined solution. It is important to distinguish the residuals from
those that would be produced by a GPS-only, GLONASS-only, Galileo-only, etc. position
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solution. In general the residuals for a combined solution will be different from the residual for
a GPS-only, GLONASS-only, Galileo-only, etc. solution.

Signal ID 4)
GNSS System ID 5) —ﬂ
$--GRS, hhmmss.sS,X,X.X,X. X, X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,h,h*hh<CR><LF>

|— Range residuals for satellites used in the navigation solution 1) 2)
Order should match order of satellite ID 3) numbers in GSA. When
GRS is used, GSA and GSV are generally required. Null for unused
fields

— Mode: 0= residuals were used to calculate the position given
in the matching GGA or GNS sentence
1 = residuals were re computed after the GGA or GNS
position was computed
— UTC time of the GGA or GNS fix associated with this sentence

Commentp:

1) If the|range residual exceeds +99,9 m, then the decimal part is dropp&d/ resulting in an integgdr (—103,7
becomes —103). The maximum value for this field is +999.

2) The sgense or sign of the range residual is determined by the order of parameters used in the calculgtion. The
expected order is as follows: range residual = calculated range —measured range.

3) When| multiple GRS sentences are being sent then their order of transmission should match thg order of
corregponding GSA sentences. Listeners should keep track“of pairs of GSA and GRS sentences arld discard
data iff pairs are incomplete.

4) Signal ID identifies the actual ranging signal according‘to the Table below.

5) System ID, see Table below.
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1-99 0 All signals
1 - 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 is undefined 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 15.Q
9-F Reserved
GLONASIS 2 (GL) 1-99 0 All signals
1 - 32 is undefined 1 G1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 G1 P
65 — 99 is reserved for 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Reserved
GALILE(Q 3 (GA) 1-99 0 All signals
1 - 36 is reserved for 1 Eb5a
Galileo SVs 2 E5b
37 — 64 is reserved for 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 is undefined 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Reserved
RESERVED (4 to F
8.3.43 | GSA—_GNSS DOP and active satellites
GNSS receiver operating mode, satellites used in the navigation solution reported by the GGA

or GNS

for the

reported position solution, the talker ID is GP, GL, GA etc. and the DOP values pertain to the
individual system. If GPS, GLONASS, Galileo, etc. are combined to obtain the reported position
solution, multiple GSA sentences are produced, one with the GPS satellites, another with the
GLONASS satellites another with Galileo, etc. each of these GSA sentences shall have talker
ID GN, to indicate that the satellites are used in a combined solution and each shall have the
PDOP, HDOP and VDOP for the combined satellites used in the position.
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GNSS System ID 2)

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

|— VDOP
HDOP
PDOP
|— ID numbers of satellites used in solution 1)
— Mode: 1 = fix not available, 2 = 2D, 3 = 3D

— Mode: M = manual, forced to operate in 2D or 3D mode
A = automatic allowed to automatically switch 2D/3D

Comment

1) Satell
multip|

a) GH

b) Th
Th
s\

c) Th
sa
sa
ab

2) GNSS

P .

te ID numbers. To avoid possible confusion caused by repetition of satellite ID numbers w
e satellite systems, the following convention has been adopted.

S satellites are identified by their PRN numbers, which range from 1 to 32.

e numbers 33 to 64 are reserved for WAAS satellites. The WAAS system(RRN numbers are 1]
e offset from WAAS SV ID to WAAS PRN number is 87. A WAAS PRN pumber of 120 minus 87
ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the WAAS PRN number:

e numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identifig
ellite slot numbers. The slot numbers are 1 through 24 for {the full GLONASS constellat
ellites, thus giving a range of 65 through 88. The numbers_89 through 96 are available if slo
pve 24 are allocated to on-orbit spares.

System ID identifies the GNSS System ID according te'the Table below.

hen using

P0 to 138.
yields the

d by 64+
on of 24
numbers
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1-99 0 All signals
1 - 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 is undefined 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 15.Q
9-F Reserved
GLONASIS 2 (GL) 1-99 0 All signals
1 - 32 is undefined 1 G1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 G1 P
65 — 99 is reserved for 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Reserved
GALILE(Q 3 (GA) 1-99 0 All signals
1 - 36 is reserved for 1 Eb5a
Galileo SVs 2 E5b
37 — 64 is reserved for 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 is undefined 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Reserved
RESERVED (4 to F
8.3.44 | GST—GNSS pseudorange noise statistics

tence

This s¢n is used to support receiver autonomous integrity monitoring
Pseudoi . o I I ot Z. I .S

(RAIM).
order to

give statistical measures of the quality of the position solution. If only GPS, GLONASS, Galileo,
etc. is used for the reported position solution, the talker ID is GP,GL, GA, etc. and the error
data pertain to the individual system. If satellites from multiple systems are used to obtain the
position solution, the talker ID is GN and the errors pertain to the combined solution.
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$--GST,

hhmmss.ss, x.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.Xx*hh<CR><LF>

Standard deviation of longitude error (m)
Standard deviation of latitude error (m)
Orientation of semi major axis of error ellipse
(degrees from true north)

— Standard deviation of semi major axis of error ellipse (m)
— RMS value of the standard deviation of the range inputs to the

t L |— Standard deviation of altitude error (m)

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

navigation process. Range inputs include pseudoranges and DGPS

8.3.45

Number

Four sarellites maximum per transmission. Total number of sentences being transmif
ber of the sentence being transmitted are indicated in the first two fields.

the num

If multigd
with talK

BOEE U TP
CUITTCULUVUTNTO

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

GSV — GNSS satellites in view

of satellites (SV) in view, satellite ID numbers, elevation, azimuth, and SN}

er ID GP to show the GPS satellites in view, talkerGLto show the GLONASS s
and talker ID GA to show the Galileo satellite§ in view, etc. When more t

R value.
ted and

le GPS, GLONASS, Galileo etc. satellites are in view; use separate GSV sentences

atellites
han one
gnal ID

in view
ranging | signal is used per satellite, also use separdte GSV sentences with a s
corresponding to the ranging signal.
The GN|identifier shall not be used with this sentence.
SignahID 4)
$--GSV[X, X, XX, XX, XX, XXX, XX enenenenennn XX, XX, XXX, XX,h*hh<CR><LF>
I—I— Fourth SV 2)
Second and third SVs 2)
SNR (C/No) 00 to 99 dB-Hz, null when not tracking
Azimuth, degrees true, 000 to 359
—._“Elevation, degrees, 90° maximum
) Satellite ID number 3)
— \_Total number of satellites in view
<" Message number 1), 1to 9
L={Total number of messages 1), 1to 9
Comments:

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

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

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

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

b) The numbers 33 to 64 are reserved for WAAS satellites. The WAAS system PRN numbers are 120 to 138.
The offset from WAAS SV ID to WAAS PRN number is 87. A WAAS PRN number of 120 minus 87 yields the
SV ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the WAAS PRN number.
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c) The numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identified by
64+satellite slot number. The slot numbers are 1 through 24 for the full GLONASS constellation of 24
satellites, this gives a range of 65 through 88. The numbers 89 through 96 are available if slot numbers
above 24 are allocated to on-orbit spares.

4) Signal ID see Table below.

System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1-99 0 All signals
1 - 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 is undefined 3 L1 M
% E2-Pr)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 L5-Q
9-F Reserved
GLONA$S 2 (GL) 1-99 0 All signals
1 - 32 is undefined 1 G1 C/A
33 — 64 is reserved for SBAS 2 G1P
65 — 99 is reserved for 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Reserved
GALILED 3 (GA) 1-99 0 All signals
1 - 36 is reseryéd for 1 Eb5a
Galileo SVs 2 ES5b
37 — 64( is'reserved for 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65> 99 is undefined 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Reserved
RESERVYEDW{ 4 to F

8.3.46 HBT - Heartbeat supervision sentence

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

The sentence is transmitted at regular intervals specified in the corresponding equipment
standard. The repeat interval may be used by the receiving unit to set the time-out value for the
connection supervision.
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$--HBT ,x.x,A,x*hh<CR><LF>

U— Sequential sentence identifier 3)
Equipment status 2)
Configured repeat interval 1)

Comments:

1)

2)

3)

8.3.47

This se
heading

This semtence requires tight synchronization with THS sentence: This sentence should
immedid
compa
be tran

$--HCR

Comment

1

2)

3)

4)

Configured autonomous repeat interval in seconds. This field should be set to NULL in response to a query (see

7.3.5)

if the query response feature is supported.

Equipment in normal operation A =yes, V =no

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

testin

The s
assign

function.

equential sentence identifier provides a message identification number from 0 to 9 that. is\Sg
ed and is incremented for each new sentence. The count resets to 0 after 9 is used.

HCR - Heading correction report

ntence is used to inform the state and value of a heading correction include
reported by the THS sentence when the heading source can apply a correction

Value
sentel
HCR g

Mode
A=A
E=E
M=M
S = Si

tely prior to every THS sentence for which the correction state field has

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

tLI— Correction value 4)

Correction state 3)
Mode indicator 2)
Heading, degrees true 1)

P .

of heading for which this:HCR is referenced. This value is not replacing heading value from
ce. This value is used for synchronization between high data rate of THS sentence and low da
entence.

ndicator. This field should not be null.
tonomous

timated (dead reckoning)

anualinput

mulator mode

quentially

d in the

be sent
hanged

rsz to the previous THS sentence. For all “correctiaof) states” the HCR sentencg¢ should
mitted periodically at intervals of not greater than{1)0 s.

the THS
ta rate of

V = Data not valid (including standby)

Correction state. This field should not be null.

A = Both Speed/latitude and dynamic correction included in heading

D = Dynamic correction included in heading

S = Speed/latitude correction included in heading

N = No correction included in heading

V = Not available, reporting device does not know about correction state

Value of correction included in heading. Degrees +/- 180,0° with one decimal. Null field indicates correction
state N (no correction included) or V (not available).

8.3.48 HDG - Heading, deviation and variation

Heading (magnetic sensor reading), which, if corrected for deviation, will produce magnetic
heading, which, if offset by variation, will provide true heading.
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$--HDG, x.x, X.X, a, X.X, a*hh<CR><LF>

|—|— Magnetic variation, degrees E/W 2) 3)

Magnetic deviation, degrees E/W 1) 3)
Magnetic sensor heading, degrees

Comments:

1) To obtain magnetic heading: add easterly deviation (E) to magnetic sensor reading;
subtract westerly deviation (W) from magnetic sensor reading.

2) To obtain true heading: add easterly variation (E) to magnetic heading;

subtract westerly variation (W) from magnetic heading.

3) Variatlon and deviation fields will be null fields if unknown.

8.3.49 | HDT - Heading true

Actual yessel heading in degrees true produced by any device or system producing true
heading

NOTE This is a deprecated sentence which has been replaced by THS.
$--HDT | x.x, T*hh<CR><LF>

|—J— Heading, degrees true

8.3.50 [ HMR - Heading monitor receive

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

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

|—|— Variation,degrees E/W 1) 3)
Deviation sensor 2, degrees E/W 1) 2)

Sensor 2 Type T =True
M = Magnetic 1)
Status heading sensor 2: A = Data valid
V = Data invalid

— Actual heading reading sensor 2, degrees

Deviation sensor 1, degrees E/W 1) 2)
— Sensor 1 Type T =True

M = Magnetic

— Status heading sensor 1: A = Data valid

\ [ =
Vv

NDaotainvalid
Udlia mnmivaird

— Actual heading reading sensor 1, degrees
— Warning flag: A = difference within set limit

V = difference exceeds set limit
— Actual heading sensor difference, degrees
— Set difference by HMS, degrees
— Heading sensor 2, ID
— Heading sensor 1, ID

Comments:

1) For magnetic sensors used, the deviation for the sensors and the variation of the area should be obtained;
otherwise, or if unknown, null fields.

2) To obtain magnetic heading: add Easterly deviation (E) to magnetic sensor reading;

subtract Westerly deviation (W) from magnetic sensor reading.
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3) To obtain true heading: add Easterly variation (E) to magnetic heading;

8.3.51

subtract Westerly variation (W) from magnetic heading.

HMS - Heading monitor set

Set heading monitor: two heading sources may be selected and the permitted m
difference may then be set.

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

|— Maximum difference, degrees 1)
Headlng sensor 2, ID

I—Inarhnn Sensor 1 1D

aximum

Comment

1) Maxim
8.3.52

This se
electron
least 5 K

P .

um difference between both sensors which is accepted.

HRM - heel angle, roll period and roll amplitude measurement-device

ntence is used to provide the actual heel angle, roll periodcand roll amplitud
ic inclinometer to VDRs and other systems. Update rate for'this message shoy
Hz.

This sentence optionally provides roll peak hold values and,their reset time as well. R

hold val

In addit
roll pea
peak hd
side fro
value of|
sailing

informat
bridge |

$--HRM

e is the value indicated by friction pointers of conventional pendulum inclinomsg

on to the requirements of the IMO performance standard of electronic incling

Id value is the maximum absolute value of roll amplitude of port side and s
m the last reset time of peak hold value. The roll peak hold values are indicate
the friction pointers of pendulum in€linometers and used for decision making in
inder a severe weather condition. The optional values are provided for in
ion on roll peak hold values on’dedicated displays or the other displays of in
ystems.

XXX, XK A XX X X chhmmes s s s xx xx*hh<CR><LF >

Peak hold value reset month, 01 to 12 1
Peak hold value reset day, 01 to 31 9)
Peak hold value reset time 8)
Roll peak hold value, starboard side, degrees 7)
Roll peak hold value, port side, degrees 6)
— Status )

e of an
Id be at

oll peak
ters.

meters,

hold values may also be indicated on the displays of an electronic inclinometer. Roll

arboard
4 as the
case of
dicating
egrated

-

— Roll amplitude, starboard side, degrees 4)

— Roll amplitude, port side, degrees 3)
— Roll period, seconds 2)
— Actual heel angle, degrees 1)

Comments:
1) Actual heel angle, momentary angle of roll referenced to a levelled ship to port or starboard side, (positive value

starbo

ard, negative value port).

2) Roll period, time between successive maximum values of heel angle to port over starboard and back to port (or
the other way round).

3) Roll amplitude of port side as positive value, maximum value of heel angle to port side of the latest motion.

4) Roll amplitude of starboard side, maximum value of heel angle to starboard side of the latest motion.

5) Status, A=data valid, V=data invalid

6) Roll peak hold value of port side, maximum value of heel angle to port side of the motions measured from the

last re

set with a minimum resolution of 1 degree. This shall be a null field when data is not available.
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7) Roll peak hold value of starboard side, maximum value of heel angle to starboard side of the motions measured
from the last reset with a minimum resolution of 1 degree. This shall be a null field when data is not available.

8) Peak hold value reset time, time when the peak hold values are reset, UTC hour, minute and second. Decimal
point and fractions of the seconds shall not be used. This shall be a null field when data is not available.

9) Peak hold value reset day, day when the peak hold values are reset, UTC day. This shall be a null field when
data is not available.

10) Peak hold value reset month, month when the peak hold values are reset, UTC month. This shall be a null field
when data is not available.

8.3.53

HSC - Heading steering command

Commanded heading to steer vessel. This is a command sentence and may be used to provide

input to

a heading controller or to report the heading that has been commanded.

The HT|
sentenc

$--HSC,

Comment

1) This fi
chang

R=S8
Cc=38

8.3.54

This ser

$--HSS ¢

Comment]

1) This fi

8.3.55

a)
< -

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

|— Sentence status flag 1)

Commanded heading, degrees magnetic
Commanded heading, degrees true

P .

eld is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration
ng settings. This field should not be null.

entence is a status report of current settings (use forea reply to a query).

HSS — Hull stress surveillance systems

tence indicates the hull stress sufveillance system measurement data.

--C,X.X,A*hh<CR><LF>

\‘ L|— Data status (A= data valid, V = data invalid) 1)

Measurement value
Measurement_point ID

P .

eld should.not be a null field.

HTC - Heading/track control command; HTD — Heading /track control dat

bntence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a comman

C and HTD sentences are preferred for new applications, rather than trLe HSC

command

HTC is a command senience. Provides Input to (HTC) a heading coniroller to set values,
modes and references; or provides output from (HTD) a heading controller with information
about values, modes and references in use.
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Sentence status 7)

$--HTC,A,x.X,a,a,a,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>
$--HTD,A,x.X,3,3,a,X.X,X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,a,A, A, A,x.x*hh<CR><LF>

Commentg:

1) Override provides direct control of the steering gear. In the context of this sentence, override
tempaorary interruption of the selected steefing mode. In this period, steering is performed by specia|
As long as field "override" is set to "A",.botl fields "selected steering mode" and " turn mode" should H
by the| heading/track controller and its computing parts should operate as if manual steering was selec

2)

3)

4)

5)
6)
7)

All

Selecfed steering modes-may be the following.

M =
S =

steering modes represent steéring as selected by a steering selector switch or by a
HTC dentence. Priority levels_of these inputs and usage/acceptance of related fields are to be de
docunjented by the manufacturer.

|— Vessel heading, degrees
Off-track status ) A = within
Off-heading status
Rudder status
L— Heading reference in use, T/M or ex
— Commanded track 4) 6) degrees

limits

V = limit reached

ceeded

—"Commanded off-track Timit ®) n.miles (unsigned)
— Commanded heading-to-steer 6), degrees
— Commanded rate of turn for heading changes, °/min
— Commanded radius of turn for heading changes,.n,miles
'— Commanded off-heading limit, degrees (unsigned)
— Commanded rudder limit, degrees (unsigned)
'— Turn mode 3) R = radius controlled
T = turn rate controlled
N = turn is not controlled

— Selected steering mode 2)

— Commanded rudder direction, L/R = port/starboard
— Commanded rudder angle, degrees

L— QOverride 1), A =inuse, V =notin use

Manual steering.\The main steering system is in use.

$tand-alone(heading control). The system works as a stand-alone heading controller. Field "co
heading to.steer” is not accepted as an input.

Heading,eontrol. Input of commanded heading to steer is from an external device and the system
a remotely controlled heading controller. Field "commanded heading to steer" is accepted as an i

<+

means a
| devices.
e ignored
ed.

preceding
fined and

mmanded

works as
hput.

mmanded

track”. Corrections are made based on additionally received track errors (e.g. from sentence XTE, APB,

etc.).

Rudder control. Input of commanded rudder angle and direction from an external device. The system
accepts values given in fields “commanded rudder angle” and “commanded rudder direction” and controls

the steering by the same electronic means as used in modes S, Hor T.

Turn mode defines how the ship changes heading when in steering modes S, H or T according to the selected
turn mode values given in fields “commanded radius of turn” or “commanded rate of turn”. With turn mode set to
“N”, turns are not controlled but depend upon the ship’s manoeuverability and applied rudder angles only.

Commanded track represents the course line (leg) between two waypoints. It may be altered dynamically in a
track-controlled turn along a pre-planned radius.

Off-track status can be generated if the selected steering mode is “T".

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

This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration command
changing settings. This field should not be null.
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R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query).
C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without “C” is not a command.
8.3.56 LR1 - AIS long-range reply sentence 1

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

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

|— IMO number, 9-digit number 3)
Call sign, 1 to 7 characters 3)

|_ Shlp,b rartic, 1 tU 20 bhdldbtclb 3)
L MMSI of requestor (reply destination) 1)
MMSI of responder 1)
— Sequence number 1) 2)

Commentp:

1) The three fields, sequence number, MMSI of responder and MMSI of requestor are.always provided.

2) The sequence number should be the same number as the sequence number, ¢f the LRI and LRF sentgnces that
initiated this reply.

3) The characters that can be used are listed in the ITU-R M.1371, 6-bit ASCIl. Some of the acceptable gharacters
in thig 6-bit ASCIlI table are the reserved characters within this standard IEC 61162-1, Table|1. These
charagters should be represented using the “A” method (see 7.1.4)~The individual information items should be a
null figld if any of the following three conditions exist:

— the¢ information item was not requested;
— the information item was requested but is not available;

— the information item was requested but is not being\provided.

8.3.57 | LR2 - AIS long-range reply sentence 2

The LRR-sentence contains the information items requested by the “B, C, E and F” [function
identifichtion characters (see the LRE_sentence).

Speed over ground, knots 3)
Caurse over ground, degrees, true 3)
Longitude, E/W 3) —|—|

$--LR2, X, XXXXXXXXX:XXXXXXXX,hhmmss.ss, lllL.I,a,yyyyy.yy,a,x.x,T,x.Xx,N* hh<CR><LF>
Latitude — N/S3)
UTC time of position 3)
Date: ddmmyyyy, 8 digits

L MMSI of responder 1)
— Sequence number 1) 2)

Comments:

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

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

3) This field should be null if any of the following three conditions exist:
— the information item was not requested;
— the information item was requested but is not available;

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

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

Persons, 0 to 8191 3)4)
Ship type 3) 6)
Ship breadth 3)
Ship length 3) —|

$--LR3, X, XXXXXXXXX,C--C,XXXXXX,hhmmss.Ss,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X*hh<CR><LF>

Comment

1)
2)

3)

4)

5)

6)

The ty

The s
this reg

This fi
—  thg
—  thg
— thg
Curre
0 = dsg
The ¢
in thig
repres

See |1

8.3.59

This se
replies.
LRI and

L Stipfcargo216)
Draught3)
ETA time3)
ETA date: ddmmyy3)
— Voyage destination, 1 to 20 chars 3) 5)
— MMSI of responder 1)
— Sequence number 1) 2)

P .

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

bquence number should be the same as the sequence number of the LRI and LRF sentences thg
ply.

eld should be null if any of the following three conditions exist:
information item was not requested;

information item was requested but is not available;

information item was requested but is not*being provided.

t number of persons on-board, including crew members: 0 to 8 191,
fault (not available), 8 191 = 8 19%,'or more people.

aracters that can be used are listed in the ITU-R M.1371, 6-bit ASCIl. Some of the acceptable (
6-bit ASCII table are the reserved characters within this standard, Table 1. These characters
ented using the “*” method (see 7.1.4).

U-R M.1371, parameter “type of ship and cargo type” for the range of valid values for this field.

LRF — AlS<dong-range function

ntence«is_used in both long-range interrogation requests and long-range inter|
The A RF-sentence is the second sentence of the long-range interrogation requ
LRF (see the LRI-sentence).

t initiated

haracters
should be

rogation
st pair,

The LRF-sentence is also the first sentence of the long-range interrogation reply. The minimum
reply consists of a LRF-sentence followed by a LR1-sentence. The LR2-sentence and/or the

LR3-sentence follow the LR1-sentence if information provided

in these sentences was

requested by the interrogation. When the AIS unit creates the LRF-sentence for the long-range
interrogation reply, fields 1, 2, 3 and 4 should remain as received in the long-range
interrogation request; and field 5 (function reply status) and the new checksum are added to
the LRF reply sentence.
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$--LRF,X,XXXXXXXXX,c—C,c—C,c—Cc*hh<CR><LF>

Comment

|— Function reply status 3)
Function request, 1 to 26 characters 2)
Name of requestor, 1 to 20 character
MMSI of requestor
— Sequence number, 0to 9 1)

S:

1) This is_used to bind the contents of the LRI and LRF sentences together. The LRF sentence should immediately

follow
seque
The lg

2) The fy
inform
this sf
are ug
the Al

availa
reque
A= {
B= 1
C= |
E =
F= {
I = 1
0= 1
P= g
U= §
W= #
3) The fy
long-r
status|
“funct
repres
2=
3= i
4=
8.3.60

the LRI sentence and use the same sequence number. The requestor process should incré
hce number each time a LRI/LRF pair is created. After 9 is used the process should beginnaga
ng-range interrogation is not valid if the LRI and LRF sequence numbers are different.

nction request field uses alphabetic characters, based upon IMO Resolution A.851(20), to’reque
ation items. Specific information items are requested by including their function identification ch
ring of characters. The order in which the characters appear in the string is notsimportant. All g
per-case. Information items will not be provided if they are not specifically requested — even if a
S unit. The IMO Resolution defines the use of all characters from A to Z, but'not all defined info
ble to the AIS unit. The following is a list of the function identification characters, with the inform
5t:

bhip’s: name, call sign, and IMO number;

Date and time of message composition;

Position;

Course over ground;

bpeed over ground;

Destination and Estimated Time of Arrival (ETA);
Draught;

bhip/cargo;

bhip’s: length, breadth, type;

Persons on board.

nction reply status field provides the status characters for the “function request” information.
hnge interrogation request is ofiginated, the “function reply status” field should be null. The “fung
" characters are organised in the same order as the corresponding function identification charac

ent:
hformation available and provided in the following LR1, LR2 or LR3 sentence,
hformation_hot-available from AIS unit,

hformation™is available but not provided (i.e. restricted access determined by the ship’s master).

LRI= AIS long-range interrogation

ment the
n from 0.

bt specific
aracter in
haracters
ailable to
rmation is
ation they

When the
tion reply
ers in the

on request” field. TheNollowing is a list of the “function reply status” characters with the sfatus they

The long-range interrogation of the AIS unit is accomplished through the use of two sentences.
The pair of interrogation sentence formatters, a LRI sentence followed by a LRF sentence,
provides the information needed by a universal AIS unit to determine if it should construct and
provide the reply sentences (LRF, LR1, LR2, and LR3). The LRI sentence contains the
information that the AIS unit needs in order to determine if the reply sentences need to be
constructed. The LRF sentence identifies the information that needs to be in those reply
sentences.
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Longitude — E/W (south-west co-ordinate) 4)
Latitude — N/S (south-west co-ordinate) 4)

$--LRI, x,a,xxxxxxXXX, XXXXXxXxX, ll.1,a,yyyyy.yy,a,lllLIl,a,yyyyy.yy,a*hh<CR><LF>

Latitude — N/S (north-east co-ordinate) 4)
MMSI of destination 3)
MMSI of requestor
— Control flag 2)

Commentg:

1) This i$ used to bind the contents of the LRI and LRF sentences together. The LRF sentence should im

follow

sequehce number each time a LRI/LRF pair is created. The sequencing process should‘continuously i

After

LRF spquence numbers are different.

2) Thec

reply
“norm

— the¢ AIS unit is within the geographic rectangle provided, and
— the AIS unit has not responded to the requesting MMSI in the last'24 hours, and
— th¢ MMSI “destination” field is null.

or

— The AIS unit’'s MMSI appears in the MMSI “destination’ field in the LRI sentence.

When

— the AIS unit is within the geographic rectanglé’provided.

3) This i

be null when the interrogation is for a geographic region. When addressing a specific AIS unit,
necespary to provide the geographic co-grdinates of the region.

4) The g
and s

8.3.61

This sentence provides. notification from a MOB monitoring system.

The “MMSI of vessel” field is an optional field that may be preconfigured within the MOH
to indicate the ship of origin. The included position information may be that of the vess
MOB dgvice-itself as identified in field 4, “MOB position source”. Additional informat

include

 Sequence number, 0to 91

Longitude — E/W (north-east co-ordinate)4)

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

D is used the process should begin again from 0. The long-range interrogation,is_not valid if th

ntrol flag is a single character that qualifies the request for information. The-control flag affects
ogic. The control flag cannot be a null field. When the control flag is.*0”, the logic is norm
h|” operation, the AIS unit responds if either:

the control flag is “1”, the AIS unit responds ifs

the nine digit number that uniquely identifies the specific AIS unit that should respond. This fig

pographic region being interfogated is a rectangle defined by the latitude and longitude of the
uth-west corners. These should be null fields when interrogating a specific AlIS unit (see Commg

MOB - Man over.board notification

mediately
ment the
hcrement.
e LRI and

AIS unit’s
al. Under

Id should
it is not

horth-east
nt 2).

B device
el or the
on may

the‘current state of the MOB device, time of activation, and MOB device batter

status.

This sentence may be used to set a MOB waypoint, or to initiate an alert process.

This sentence may be queried. If query support is provided, devices that generate this
sentence shall respond with a MOB sentence for each known MOB emitter ID, such that a

single q

uery may result in multiple MOB sentence responses.
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Battery status 11)
MMSI of vessel 10)
Speed over ground 9)
Course over ground, degrees true 8) —|

$--MOB,hhhhh,a,hhmmss.ss,x,x,hnhmmss.ss,lllLIl,a,yyyyy.yy,a,X.X,X.X,XXXXXXXXX,x*hh<CR><LF>

Comment

1

2)

3)

4)

5)
6)

7)

8)
9)

|—|— Longitude, E/W 7)

Latitude, N/S7)
UTC of position 6)
Days since activation °)

The M
each
“FF” s

The M
A=)
T= 1
M=
V=)
E= I

The U
and a

M
M
2-5=
6 = En

The rg

The U
assoc

— MOB position source 4)
— UTC of MOB activation 3)

— MOB status 2)

— MOB emitter ID 1)

P .

OB emitter ID is a 5-digit fixed length field of hexadecimal characters’/This provides a unique id
MOB emitter. Values that do not require five hexadecimal numbers should be preceded by “0”
hould be represented as “000FF”. If the emitter ID is not known this)field can be null.

OB status field provides information which can be used to evaluate the current state of the MOB
NOB Activated

[est mode

lanual Button

NOB Not in Use

Error

TC of MOB activation provides the time (hhmmss) of the initial MOB device activation. The dec
sociated decimal-fraction of seconds\shall not be used.

Position Source identifies the sour¢e of the position information reported by this sentence.
DB position estimated by the‘vessel

DB position reported by.MOB emitter

Reserved

For

lative number-of days since the activation of the MOB system.

TC timeNof position provides the time (hhmmss) of the position information. The decimal
ated(decimal-fraction of seconds shall not be used.

The |

titude” and longitude position fields are limited to a maximum of 3 decimal digits of minutes. Thi

bntifier for
Feros, i.e.

mal point

point and

provides

a posi

tom resotutiom of approximratety 2 metres:

The Course over ground field is an integer field with no decimal point or decimal digits in units of degrees.

The Speed over ground field is an integer field with no decimal point or decimal digits in units of knots.

10) The MMSI number of the ship of origin may be set to null if unknown.

11) The Battery status field indicates the status of the MOB’s internal power source. This field may be null if the

MOB i

s unable to report the battery status. The valid states area:

0 = Good

1=Low

2-5=
6 =Er

Reserved

ror
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8.3.62 MSK - MSK receiver interface

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

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

U— Sentence status Flag4)
Channel number3)

Interval for sending $ MSS (status) in seconds 1)
Auto/manual bit rate A/M 2)
— Beacon bit rate (25, 50, 100, 200), bit/s
— Auto/manual frequency, A/IM 2)
— Beacon frequency (283,5 — 325,0 kHz)

Commentp:
1) When|status data is not to be transmitted this field should be null.
2) If autq is specified, the previous field is ignored.

3) Set edqual to "1" or null for single channel receivers.

4) This fleld is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration command
changjng settings. This field should not be null.

R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply t6 a query).

C = Sgntence is a configuration command to change settings’\A'sentence without “C” is not a commang.

8.3.63 | MSS — MSK receiver signal status

—

Signal-tp-noise ratio, signal strength, frequenty and bit rate from a MSK beacon receive

$--MSS [x.X,X.X,X.X,X.X,Xx*hh<CR><LF>

L |— Channel-dumber 1)
Beacon bit'rate (25, 50, 100, 200) bit/s
Beaconsfrequency, 283,5 kHz to 325,0 kHz
Signal-to-neise ratio (SNR), dB
— Signal strength (SS), dB/1 uV/m

Commentp:

1) Set equal to "#*=or null for single channel receivers.

In addition<the beacon receiver shall respond to queries using the standard query reqyest (Q).
See 9.1 ot c/\alllp:co.

8.3.64 MTW — Water temperature
$--MTW, x.x, C*hh<CR><LF>

I—I— Temperature, degrees C
8.3.65 MWD - Wind direction and speed

The direction from which the wind blows across the earth’s surface, with respect to north, and
the speed of the wind.
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$--MWD, x.x,T,x.X,M,x.x,N,x.x,M*hh<CR><LF>

|—|— Wind speed, m/s
Wind speed, knots

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

8.3.66 MWV - Wind speed and angle

When the reference field is set to R (Relative), data is provided giving the wind angle in

relation

to the vessel's bow/centreline and the wind speed, both relative to the (moving) vessel. Also

called apparent wind, this is the wind speed as felt when standing on the (moving) ship.

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

Exampl¢ 1: If the vessel is heading west at 7 knots and the wind(s,from the east at 1
the relagive wind is 3 knots at 180°. In this same example the théoretical wind is 10
180° (if the boat suddenly stops the wind will be at the full 10 Knots and come from the
the vesgel 180° from the bow).

Example 2: If the vessel is heading west at 5 knots and. the wind is from the southeas
knots the relative wind is 5 knots at 270°. In this ,same example the theoretical wind

ving the
sel was
relative

0 knots
knots at
stern of

at 7,07
is 7,07

knots aff 225° (if the boat suddenly stops the wind will be at the full 7,07 knots and come from

the portiquarter of the vessel 225° from the bow):
$--MWV, x.x, a, x.x, a, A *hh<CR><LF>

\\ |— Status, A = data valid V= data invalid

Wind speed units, K =km/h
M=m/s
N = knots
Wind speed
— Reference, R = relative, T = theoretical

— Wind angle; 0° to 359°

8.3.67 | NAK —Negative acknowledgement

In general, the*"NAK sentence is used when a reply to a query sentence cannot be proy

ided, or

when a|eommand sentence is not accepted. The NAK sentence reply should be gsg

nerated

within 1's:
Use of NAK should be specified by the equipment standard.
This sentence cannot be queried.

$--NAK,cc,ccc,c--¢,x.x,c--c*hh<CR><LF>

L |— Negative acknowledgement’s descriptive text )
Reason code for negative acknowledgement 4)
Unique Identifier 3)
Affected sentence formatter 2)
Talker Identifier 1)
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Comments:

1) Talker identifier from the sentence formatter that caused the NAK generation. This field should not be null.
2) Affected sentence formatter is either:

— the “approved sentence formatter of data” being requested in a query that cannot be processed or accepted,
or

— the sentence formatter of the control or configuration sentence that cannot be processed or accepted.
This field should not be null.

3) The Unique Identifier is used for system level identification of a device, 15 characters maximum. This is the
Unique Identifier for the device producing the NAK sentence, when available.

4) Reason codes:

0= Query-funectionatity-rot-supported

1= Sentence formatter not supported

2= Sentence formatter supported, but not enabled

3= Sentence formatter supported and enabled, but temporarily unavailable (e.g. data-field proplem, unit

in initialize state, or in diagnostic state, etc.)

= Sentence formatter supported, but query for this sentence formatter is not 'supported.
5= Access denied, for sentence formatter requested

= Sentence not accepted due to bad checksum

= Sentence not accepted due to listener processing issue

8to9 reserved for future use
10 = Cannot perform the requested operation.
1= Cannot fulfil request or command because of a problem with a data field in the sentence.

12 to 48: reserved for future use

49 = other reason as described in data field 5.

Valuesg greater than 50 may be defined by equipmént standards.
This field should not be null.

5) The lgngth of this field is constrained by the.maximum sentence length. This field may be null.

8.3.68 | NRM — NAVTEX receivermask

This command is used to manipulate the configuration masks that control which messgges are
stored, printed and sent te-the INS port of the NAVTEX receiver. This a command sentgnce.

$--NRM|x,x,hhhhhhhh,hlthhhhhh,a*hh<CR><LF>

L |—Sentence status flag %)
Message type mask 4)
Transmitter coverage area mask 3)
Frequency table index, 1 to 9 2)
~ Function code, 0to 9 1)

Comments:

1) The function code is used to further identify the purpose of the sentence. The meaning of the function code is
as follows:

0 — request messages for the given mask;
1 — set/report the storage mask;
2 — set/report the printer mask;
3 — set/report the INS mask;
4 to 9 — reserved for future use.
2) The frequency indicator identifies the frequency that the NAVTEX message was received on:
1 =490 kHz;
2 = 518 kHz;


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

3)

4)

5)

-82 - IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

3 =4209,5 kHz;
4 through 9 are reserved for future use.

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

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

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

R = Sentence is a-status report of current settings (use for a renlv to g query)
™ T Lars t 7

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

When ahother device (for example an INS) wishes to set one or more of the bit masks |it sends
one or [more NRM sentences to the NAVTEX receiver. When another device wishes to
determine the current values of the bit masks it sends a query sentence to the NAVTEX

receiver as follows:

$--CRQ,NRM*hh<CR><LF>

On recgiving this query, the NAVTEX receiver will respond with one NRM sentence for each
mask type and frequency combination that it supports. Foréexample, a NAVTEX receiver which
support$ separate storage, printer and INS masks for each of three receiver frequengies will

return a|total of nine NRM sentences in response to the ‘above query.

Exampl¢ usage:

$INNRM,2,1,00004E1F,00000023,C*38

This example specifies that message identifiers ‘A’, ‘B’ and ‘F’, received from transmitter areas
‘A’ to ‘H and ‘J’ to ‘M’ on 490 kHz _sheuld be sent to the printer port when they are rgceived.
Note that this command sets the(printer mask for future use; there is no immediate¢ output

generated as a result of receiving,this command.

Exampl¢ usage:

$INNRM,0,2,00001E1F,0FFFFFFF,R*5F

This example_requests that all currently stored messages of all message types, receijed from
transmifter areas ‘A’ to ‘E’ and ‘J’ to ‘M’ on 518 kHz should be immediately returnefl to the
requesting.device as a series of NRX sentences. Note that this command does not update any

of the stered-masks-

8.3.69 NRX - NAVTEX received message

The NRX sentence is used to transfer the contents of a received NAVTEX message from the
NAVTEX receiver to another device. As the length of a single NAVTEX message may exceed
the number of characters permitted in a single sentence, many NRX sentences may be
required to transfer a single NAVTEX message.
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$--NRX, xxx, XXX, XX,aaxX,X,hhmmss.ss,xX,XX,XXXX,X.X,X.X,A,c--c*hh<CR><LF>

Comment]

1

2)

3)

4)

5)

6)

7)

|— Message body 7)
Status indication ©)
Total number of bad characters

Total number of characters in this
series of NRX sentences 5)

— Year
— Month 1-12
— Day 1-31

The tg
first fi
field i
numbg
data i

The s
group
specid
messg
be re
messg

The N
coverg
Table
are al
chara
restrig
value
case

The fr
0 =ng

1 = 49

— UTC of receipt of message
— Frequency table index 0-9 4)

— NAVTEX message code 3)

— Sequential message id 00-99 2)

— Sentence number 001-999

L Number of sentences 001-999 1)

P .

tal number of sentences required to transfer the NAVTEX message from the NAVTEX radio rec

Hentifies the order of this sentence in the message, minimum value 1. All sentences contain
r of fields. For efficiency, it is recommended that null fields be used in the additional sentences
unchanged from the first sentence (this applies to fields.4 through 12).

equential message identifier provides a unique identifier for each NAVTEX message represe
of sentences. Though the message code (field*4)\contains a NAVTEX message serial number,
| cases when the message serial number is\séet to 00 and has a different meaning or when
ge code can occur more than once. When-these conditions occur, the sequential message ide
ied upon to uniquely identify this NAVTEX message from other NAVTEX messages with
ge code.

AVTEX message code contains three related entities. The first character identifies the t
ge area and the second character;identifies the type of message. Both these characters are as

ocated by the IMO NAVTEX '€o-ordinating Panel; these characters and the meanings of the mes|

ted to numerals with_asrange of 00 to 99 and represent a serial number for each type of mes
of 00 is a special case and not considered a serial number. See IEC 61097-6 for interpretation
alue of 00.

2 =51

equency indicator identifies the frequency that the NAVTEX message was received on:
t received oyer air (for example test messages);

0 kHz;

8.kHz

biver. The

eld specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The sentende number

the same
where the

hted by a
there are
the same
htifier can
he same

ansmitter
defined in

| of Recommendation ITU-R-M:625-4, combination numbers 1 to 26. Transmitter identification gharacters

Isage type

ters are described in the NAVTEX manual (IMO publication 951E). The remaining two characters are

tage. The
of special

3 =4 209,5 kHz;

4 through 9 are reserved for future use.

The total number of characters indicates the expected size of the message body sent in this sequence of NRX
sentences. It does not include the additional overhead for reserved characters found in Table 1.

Status ‘A’ is used for syntactically correct message reception. Status ‘V’ is used for syntactically incorrect
message reception, for example end characters NNNN missing.

The message body may contain both valid characters, see Table 2, and reserved characters, see Table 1.
Reserved characters should be represented using the “*” method (see 7.1.4).

The example below shows a typical message received by the NAVTEX receiver distributed with the NRX sentence:

<start of example>

ZCZC |IE69==================================
ISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.
INSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES
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OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FORELAND TO SE**EY BILL.
12 HOURS FORECAST:

SHOWERY

NNNN

<end of

WINDS, STRONGEST IN NORTH.

example>

Inspecting the corresponding NRX sentences would typically show:

$CRNRX,007,001,00,IE69,1,135600,27,06,2001,241,3,A,==========================%(0
SCRNRX,007,002,00,,,,,,,,,,========"0D"0AISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.*29

SCRNRX,007,003,00,,,,,,

$CRNRX,

;r, "OD"OAINSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES"OD"0OAOFF*0D

07,005,00, 77, (H FORELAND TO SE”~2AT2AEY BTILL.”0D"0A12 HOURS FOREC*16

$CRNRX,
$CRNRX,

Decoding

<start

ISSUED

INSHORE
OFFSHOR

NORTH F
12 HOUR

SHOWERY
<end of
8.3.70

This se

associa
carrying

r

$CRNRX,007,004,00,,,,,,,,,,SHORE FROM 1700 UT”2A TO 0500 UTC.~0D*OA”~0D”OANORT*70
4
14

07,006,00,,/,//,
r

, »AST:~0D"0A~OASHOWERY WINDS"2C STRONGEST IN NORTH. *3C
O7IOO7IOO!IVIV 4

, ~0D ~0A"0D "~0A*79
the message body should give the following result:

f decoding>

N SATURDAY 06 JANUARY 2001.

WATERS FORECAST TO 12 MILES
k FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

RELAND TO SE**EY BILL.
FORECAST:

WINDS, STRONGEST IN NORTH.

decoding>

NSR - Navigation status report

htence is used to handle details of\a consistent common reference system

ed with an Integrated Navigation®System (INS) which are not available in th
sentences GLL, THS, VBW and VTG. Such details include integrity and plaus

data angl mode of STW.

Null fiel

The NS
changes

For the

is are not allowed for this’sentence.

R sentence shall(be*sent periodically at intervals of not greater than 30 s. For
the NSR senténce is transmitted prior to relevant sentence (e.g. GLL, THS etc

NS the talker id is “IN”.

(CCRS)
e value
ibility of

all state

)-
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a, A a A a A a A a A a a, A*hh<CR><LF>

L |— Plausibility of time 2)
Integrity of time 1)
Mode of STW 3)

Plausibility of depth 2)

— Integrity of depth 1)

—  Plausibility of SOG and COG 2)

— Integrity of SOG and COG 1)

—  Plausibility of STW 2)

Comment
1) Integr
P=P
F=Fg
D=D
N=N
2) Plausi
A =Y
V=N
N=N
3) Mode
W =n

Heading
applicat

= ntegrity of STW 1)
— Plausibility of position 2)
— Integrity of position 1)

— Plausibility of heading 2)

— Integrity of heading 1)

5
ty status:
ssed, integrity verification passed
iled, integrity verification not passed
bubtful, integrity verification not possible
bt available, reporting device does not support integrity check
bility status:
bs (Plausible)
(Not plausible)
bt available, reporting device does net\support plausibility check
of STW
easured water reference
timated/calculated from‘non-water referenced sources
anual input

bt available

OSD - Own ship data

, course, speed, set and drift summary. Useful for, but not limited to rada
ons.”OSD gives the movement vector of the ship based on the sens

paramefers’in use

r’lARPA
brs and
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$--0OSD, x.x,A,x.X, a,X.X,a,X.X,X.Xx,a*hh<CR><LF>

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

Vessel drift (speed) :I— Manually
Vessel set, degrees true entered
Speed reference, BIM/W/R/P 1)
— Vessel speed
— Course reference, BIM/W/R/P 1)
— Vessel course, degrees true
— Heading status: A = data valid, V = data invalid
— Heading, degrees true

Commentp:

1) Refergnce systems on which the calculation of vessel course and speed is based. TheWalues of cpurse and
speed| are derived directly from the referenced system and do not additionally include, the effects of data in the
set and drift fields.

B = bgttom tracking log

M = mlanually entered

W = water referenced

R = radar tracking (of fixed target)

P = pgsitioning system ground reference.

8.3.72 | POS - Device position and ship dimensions report or configuration comnmand

This sentence is used to report the device position (X, Y, and Z) of the equipment such as
GNSS 3and radar antenna installed on boardia ship and the ship dimensions. The cgnsistent
common reference position (CCRP) data \ntay also be provided. This sentence can be|used to
configune or report the status and can be queried. This is a command sentence.

Usage |s defined in equipment.'standards. Possible application may be to transmit this
sentenck at power up and repeatedly at 3 s interval.

$ — POS,cc,xx,a,X. X, X. X, XXa,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

I— Sentence status flag ®)
Ship’s length (m) 4)
Ship’s width (m) 4)
Ship’s width/length) Valid/Invalid 3)
— Position Z-coordinate (m) %)

— Position Y-coordinate (m) 4)

— Position X-coordinate (m) 4)

— Position validity flag 3)
— Equipment number 00 to 99 2)
— Equipment identification 1)

Comments:
1) Equipment Identification is the talker ID given in Table 4.

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

3) A (Valid) is used for configured device. V (Invalid) is for testing or unconfigured device. This field should not be
NULL.
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4) X, Y and Z coordination system.
a) Origin (0,0) is located at the centre of the ship’s aft most point.
b) X-component: positive value (starboard), negative value (port) or zero (centre).
c) Y-component: positive value or zero (forward distance from the ship’s stern).

d) Z-component: positive value (height from IMO summer load line, see IMO International Convention on Load
Lines).

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

Y-axis (+ only)

A
Position [ - -
(X,Y,2) / \
\ <
()]
c
Z-axis (+ only) b o
Height '\ ° o
: b :
X-axis (-) p X-axis (+)
Port y Starboald
v 10,0);
[} |
1Ship width,
r—————
' ' IEC

5) This fleld is used to indicate a sentence that is a status reportiof Current settings or a configuration command
changjng settings. This field should not be null.

R = $entence is a status report of current settings (use for\a'reply to a query).

C = $entence is a configuration command to change,settings. A sentence without “C” is not a commapd.

8.3.73 | PRC - Propulsion remote control status

This sentence indicates the engine control status (engine order) on a remote control [system.
This provides the detailed data naf available from the engine telegraph sentence E[TL. The
sentencp shall be transmitted at regular intervals.

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

“— Number of engine or propeller shaft &) 9)
Operating location indicator 7)
Pitch mode indicator 6)
Pitch demand value %)
— RPM mode indicator 4)
L RPM demand value 3)

 Lever demand status 2) 9)

— Lever demand position 1)

Comments:

1) Lever position of engine telegraph demand. -100 to 0 to 100 % from “full astern” (crash astern) to “full ahead”
(navigation full) “ stop engine”

2) A = data valid
V = data invalid

3) RPM demand value “-“ Astern

4) P = Per cent (%): 0 to 100 % from zero to maximum rpm
R = Revolutions per minute (rpm): “-“ Astern

V = data invalid
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7)

8)

9)

8.3.74 | RLM - Return link message
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Pitch demand value

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

D = degrees: “-“: Astern

V = data invalid

Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge

P = Port wing

S = Starboard wing

C = Engine control room

E = Emngine side / local
W = Wing (port or starboard not specified)
This may be a null field.

Numefic character to identify engine or propeller shaft controlled by the system. This isrnumbered frgm centre-
line. Tlhis field is a single character.

0 = sipgle or on centre-line
Odd =[starboard
Even F port

This should not be a null field.

The RLM sentence is used to transfer a return link message received by a Return Link|Service
(RLS) gompatible GNSS receiver from a Cospas-Sarsat recognized Return Link [Service

Providef (RLSP) to an RLS compliant Cospas-Sarsat 406 MHz Beacon.

The RLM sentence supports communications to an emitting beacon once a distress glert has
been dgtected, located and confirmed. The communications may include acknowledggment of
the alent to the emitting beacon as.well as optional text messages, and may also|include

remote beacon configuration and testing.

The European GNSS (Galileo) Open Service Signal In Space Interface Control Documeint Issue

1.2 (Gallleo OS SIS ICD) definés the content and structure of Fields 1, 3, and 4.
This sentence cannot be/queried. All fields in the RLM sentence cannot be null.

$--RLM Jhhhhhhithhthhhhhh,hhmmss.ss,h,h--h*hh<CR><LF>

L |— Message body 4)
Message code 3)
L Time of reception 2)

L Beacon ID 1)

Comments:

1)

2)

3)

The beacon ID field identifies the beacon intended to receive this message. This is a fixed length 15
hexadecimal character data field.

The time of reception field indicates the RLM timestamp (i.e. the time of reception of the last 20 bit packet of
the RLM) in UTC. The field does not support decimal seconds. Any decimal point or decimal seconds should be
ignored.

The Message code field identifies the type of RLM message service.
0 = Reserved for future RLM services
1 = Acknowledgement service RLM

2 = Command service RLM
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4)

3 = Message service RLM

4-E
F=T

= Reserved for future RLM services

est service RLM (currently used only by the Galileo Program)

The message body is a variable length field encapsulating the data parameters provided by the RLSP into
hexadecimal format. Galileo OS SIS ICD defines a short message containing 16 bit (4 hex characters) and a
long message containing 96 bit (24 hex characters). Other GNSS, such as GLONASS may define a different
length message.

8.3.75 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. 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.
fields should be provided, null fields are used only when data is temporarily unavailable

$--RMA| A, llILIL a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X,a,a*hh<CR><LF>

|— Mode indicator 2)3)
Magnetic variation, degrees E/W 1
Course over ground,(degrees true
Speed over ground, knets
— Time difference B, us
— Time difference A, us
Longitude, degrees E/VV.
Latitude, degrees N/S
— Status 3): A = data valid, V = blink, cycle‘or SNR warning

All data

Commentp:
1) Eastefly variation (E) subtracts from true course. Westerly variation (W) adds to true course.
2) Positipning system mode indicator:
A = Afitonomous mode;
D = Differential mode;
E = Estimated (dead reckonifig) mode;
M = Manual input mode;
S = Simulator mode;
N = Data not valid,
3) The ppsitioning“system mode indicator field supplements the status field (field No. 1), which should be set to V

= invalid for all values of Mode indicator except for A = Autonomous and D = Differential. The positioni

indicator and status fields should not be null fields.

g system

8.3.76 RMB - Recommended minimum navigation information

Navigation data from present position to a destination waypoint provided by a LORAN-C,
GNSS, navigation computer or other integrated navigation system. This sentence always
accompanies RMA or RMC sentences when a destination is active when provided by a
LORAN-C, or GNSS receiver, other systems may transmit $--RMB without $--RMA or $--RMC.
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Mode indicator 3) 4)

Arrival status A = arrival circle, entered or perpendicular passed

$--RM

V = not entered or passed —\
B, A, x.x, a, ¢c--c, c--c, llILll, a, yyyyy.yy,a,x.x, xX.X, X.X, A, a *\hh<CR><LF>

|— Destination closing velocity,
Bearing to destination, degrees t
Range to destination, nautical miles !
Destination waypoint longitude, E/W
Destination waypoint latitude, N/S

AALSA H=t M ImY
L}

knots

rue
)

Comment

1) If rand

2) |If crogs track error exceeds 9,99 nautical miles, display 9,99.

3) Positi
A=A
D=D
E=E
M=M
S = Si
N=D

4) The p

invalig
mode

8.3.77
Time, d

sentenc
when a

RMC ar

imulator mode;

NDaoctinatioan oy
oolnnialuuvurt vvuypull T
— Origin waypoint ID

— Direction to steer L/R

L Cross track error 2), nautical miles

— Status 4): A = data valid
V = navigation receiver warning

=N

e to destination exceeds 999,9 nautical miles, display 999,9.

ning system mode indicator:
tonomous mode;

fferential mode;

timated (dead reckoning) mode;

anual input mode;

bta not valid.

bsitioning system mode indicatorfield supplements the status field (field No. 1) which should be
for all values of Mode indicator except for A = Autonomous and D = Differential. The positionir
indicator and status fields should not be null fields.

RMC - Recommended minimum specific GNSS data

ate, position,\course and speed data provided by a GNSS navigation receiv
e is transmiitted at intervals not exceeding 2 s and is always accompanied
Hestination waypoint is active.

settoV =
g system

er. This
by RMB

iver. All

d RMB are the recommended minimum data to be provided by a GNSS rece

data fiel

Is—shoutdbeprovided; ot fietds usedomty whendata s temporarity umavaitabt
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Navigational status 4) —|

$--RMC,hhmmss.ss, A lllLIlI,a,yyyyy.yy,a,X.X,X.X,XXXXXX,X.X,a,3,a*hh<CR><LF>

|— Mode indicator 2) 3)
Magnetic variation,
degrees, E/W 1)

Date: dd/mm/yy
— Course over ground, degrees true

— Speed over ground, knots

Longitude, E/W

Latitude, N/S

— Status 3) A = data valid V = navigation receiver warning
— UTC of position fix

Commentp:

1) E = Easterly variation subtracts from True course
W = Westerly variation adds to True course

2) Positipning system mode Indicator:

A = AjQitonomous. Satellite system used in non-differential mode in pesition fix;

D = Differential. Satellite system used in differential mode in position fix;

E = Estimated (dead reckoning) mode;

F = Flpat RTK. Satellite system used in real time kinematic mode with floating integers;

M = Manual input mode;

N = No fix. Satellite system not used in position fix,“or fix not valid;

P = Pflecise. Satellite system used in precision*mode. Precision mode is defined as: no deliberate dggradation

(such |as selective availability) and higher kesolution code (P-code) is used to compute position fix.|P is also

used flor satellite system used in multi-frequency, SBAS or Precise Point Positioning (PPP) mode;

R = Real time kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers;

S = Simulator mode.

3) The ppsitioning system moderindicator field supplements the positioning system status field. The s{atus field
should be set to V = Invalid_for all values of the mode indicator except for A= Autonomous, D = Differg¢ntial, F =
Float RTK, P = Precise'and R = Real time kinematic. The positioning system mode indicator and status fields
should not be null fields.

4) The navigational-status indicator is according to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (or Failure) warnings
and sfatus indications’. This field should not be a NULL field and the character should take one of thqg following
valueg:

S = $afe when the estimated positioning accuracy (95 % confidence) is within the selected|accuracy
level corresponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available and lwithin the
requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid position has been calculated
within 1 s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed craft.

C = Caution when integrity is not available.

U= Unsafe when the estimated positioning accuracy (95 % confidence) is less than the selected accuracy
level corresponding to the actual navigation mode, and/or integrity is available but exceeds
the requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid position has not been
calculated within 1 s for a conventional craft and 0,5 s for a high speed craft.

V= Navigational status not valid, equipment is not providing navigational status indication.

8.3.78 ROR - Rudder order status

Angle ordered for the rudder.
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$--ROR,x.x,A,x.x,A,a*hh<CR><LF>

LL Operating location indicator (as TRC)

Status A = data valid, V = data invalid
Port rudder order 1) 2)
Status A = data valid, V = data invalid
— Starboard (or single) rudder order 1) 2)

Comments:
1) Relative measurement of rudder order angle without units, "-" = bow turns to port.

2) The status field should not be a null field.

8.3.79

Rate of furn and direction of turn.

$--ROT,

8.3.80

This ser
receiveq

When th

that deVice, data fields 5 and 6 shall be null.\When the sentence is used to inform or
device that an alternate route has been sent;to that device, data fields 4, 5, and 6 shall

When tH

by the neceiving device all data fields'are required. When the sentence is used to re

status @
expect ¢

not po
informa

The se\r:]tence may also be«used to request route information for the case of an ECDIS

After pd
retransn
alternats
sentenc

ROT - Rate of turn

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

|— Status: A = data valid
V = data invalid

Rate of turn, °/min, "-" = bow turns to port
RRT - Report route transfer

tence is used to notify a device about a route tfansmission and to report the sta
route transmission as described in IEC 61174,

e sentence is used to inform or notify a{device that a monitored route has beer

e sentence is used to report the~status of receiving and processing a monitor

f receiving and processing\an alternate route by the receiving device all da
ata field 4 are required - In\this case data field 4 shall be null.

ered when a route was sent over the network and thus will not have th
ion.

wer ong~ah ECDIS shall send one or more RRT sentences with a ‘Q’ to a
nission.zA’receiver on receiving a sentence with a ‘Q’ shall resend any monitg

tus of a

sent to
notify a
be null.
bd route
port the
a fields

hat was
e latest

sk for a
red and

0 ($--RRT,M,,,,,*hh<CR><LF>). If no alternate route is active, then an e

b rolte: If no route is being monitored, the receiver shall respond with an egpty ‘M

pty ‘A’

sentenc

$--RRT,

cshattbesent:

a, c-c, c-c, c-C, a, a *hh<CR><LF>

Application status of transferred route ©)
File transfer status of transferred route °)
id of current waypoint 4)
Version of the transferred route 3)
Name of transferred route 2)
L Reported transfer type 1)

Comments:

1) Repo

rted type of transferred route. This field should not be null.

M = Monitored route
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2)

3)

4)
5)

6)

8.3.81 | RPM - Revolutions
Shaft or|engine revolution rate and propeller pitch

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

8.3.82 | RSA — Rudder sensor _angle

Relative rudder angle,fromsrudder angle sensor.

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

A = Alternate route for editing
Q = Query for transmitting any monitored or alternative route for editing

Name of transferred route. Max 30 characters. This field should not be null except for a query or to indicate
that no route is monitored in response to a query.

Version of transferred route. Max 20 characters. This field should not be null except for a query or to indicate
that no route is monitored in response to a query.

Id of current waypoint for monitored route. Max 10 characters. This field is null for alternate routes for editing.

File transfer status of transferred route. This field shall be null when informing the transfer of a route. The
following values are used for reporting the reception status:

A = successful reception of the route file transfer

E = error in reception of the route file transfer
Status—et-thetrtendedappheatienof-the transterredroute—ThisHeld-shall-benuwheninrferming-thetransfer of

a route. The following values are used for reporting the reception status:

A = cpntent of the received route accepted and valid

<

= cpntent of received route rejected
P = pending, application level has not yet evaluated the received route

N = not applicable. This is used when reporting the reception status and when the\file transfer stajus of the
ansferred route indicated an error in the reception of the route file transfer.

—

Status: A = data valid V = data‘invalid
Propeller pitch, % of maximumy"-" = astern
Speed, revolutions/min, "-" = caunter-clockwise

Engine or shaft number, numbered from centre-line
odd = starboard, even = port;
0 = single or on centre-line

— Source, shaft/engine S/E

I—l— Port rudder sensor 1) 2)
Status A = data valid,
V = data invalid

Starboard (or single) rudder sensor 1) 2)
Status A = data valid,
V = data invalid

Comments:

1) Relative measurement of rudder angle without units, "-" = bow turns to port. Sensor output is proportional to

rudder angle but not necessarily 1:1.

2) The status field should not be a null field.

8.3.83 RSD - Radar system data

Radar display setting data.
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$--RSD, X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X, X.X, @, a*hh<CR><LF>
Display rotation 1)
Range units, K =km
N = nautical miles
S = statute miles
Range scale in use
— Cursor bearing, degrees clockwise from 0°
— Cursor range, from own ship
— EBL 2, degrees
— VRM 2, range
CI ;U;II 2 bUGI ;II\\.j
L Origin 2 range 2)
 Bearing line 1 (EBL1), degrees from 0°
 Variable range marker 1 (VRM1), range
L Origin 1 bearing 2) degrees from 0°
L Origin 1 range 2), from own ship
Commentp:

1) Display rotation:
C = ¢ourse-up, course-over-ground up, degrees true;
H = head-up, ship's heading (centre-line) 0° up;

N = north-up, true north is 0° up.

2) Origin[1 and origin 2 are located at the stated range and bearing from own ship and provide for two ing
sets ¢f variable range markers (VRM) and electronic bearing lines (EBL) originating away from
positign.

8.3.84 | RTE — Routes

Waypoint identifiers, listed in order with~starting waypoint first, for the identified roy

modes
route is

bf transmission are provided\c" indicates that the complete list of waypoint
being transmitted; "w" indicates a working route where the first listed way

ependent
own ship

te. Two
s in the
point is
point is
g list of

always the last waypoint that had:been reached (FROM), while the second listed way
always the waypoint that the. vessel is currently heading for (TO) and the remainin
waypoints represents the remainder of the route.
$--RTE,[x.x, x.X, @, C=-CyC--C,...... c--c*hh<CR><LF>
|— Waypoint "n" identifier 1)
Additional waypoint identifiers 1)
Waypoint identifier
Route identifier
— Message mode: ¢ = complete route, all waypoints
w = working route, first listed waypoint is "FROM",
second is "TO" and remaining are rest of route
L Sentence number 2)
— Total number of sentences being transmitted 2)
Comments:
1) A variable number of waypoint identifiers, up to "n", may be included within the limits of allowed

sentence

length. As there is no specified number of waypoints, null fields are not required for waypoint identifier fields.

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

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

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

I—‘— Sixth frequency, mode 3)
Second to fifth frequency, mode 3)
Mode of operation 1)
L First frequency or ITU channel 2)

 Sentence number 4)
— Total number of sentences being transmitted 4)

Commentp:
1) Mode [of operation:
d = HK3E/G3E simplex, telephone;
e = K3E/G3E duplex, telephone;
m = J3E, telephone;
o= H3E, telephone
q= K1B/J2B FEC NBDP, Telex/teleprinter;
s = [K1B/J2B ARQ NBDP, Telex/teleprinter;
t= K1B/J2B receive only, teleprinter/DSC;
w = K1B/J2B, teleprinter/DSC;
x = A1A, Morse, tape recorder
{= A1A Morse, morse key/head set;
| = K1C/F2C/F3C, facsimile machine;
null fof no information.
2) Frequencies to be in 100 Hz increments.
MF/HK telephone channels to have first digit 3 followed by ITU channel numbers with leading zeros as fequired.

MF/HK teletype channgls*to have first digit 4; the second and third digit frequency bands; and the fourth to sixth
digits J[TU channel ntimbers; each with leading zeros as required.

VHF dhannels tg have first digit 9 followed by zero.

The next number is “1” indicating the ship station’s transmit frequency is being used as a simplek channel
frequgncy, 'or/*2” indicating the coast station’s transmit frequency is being used as a simplex channel frequency.
The rgmaining three numbers are the VHF channel numbers with leading zeros as required.

3) A variable number of frequency-mode pair fields is allowed up to a maximum of six pairs. Null fields are not
required for unused pairs when less than six pairs are transmitted.

4) Scanning frequency 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.

8.3.86 SMI — SafetyNET Message, All Ships/NavArea

The SM1, SM2, SM3, SM4 and SMB sentences support Enhanced Group Call (EGC) Inmarsat-
C and mini-C terminals as part of the international SafetyNET Service, an integral component
of the Global Maritime Distress and Safety System (GMDSS).

The combination of the SM1, or SM2, or SM3, or SM4 and SMB sentences are used to report
Maritime Safety Information (MSI) consisting of navigational and meteorological warnings,


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

- 96 - IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

meteorological forecasts, Search and Rescue (SAR) information and other urgent safety-
related messages to other shipboard equipment.

The SM1 sentence is used to report MSI messages addressed to all ships as a general call or
to provide an area designation as described in comment 14 below, based upon the MSI Service
Code value of zero (00) or thirty one (31).

This SM1 sentence contains qualifying information related to the MSI message body in the
corresponding SMB sentence(s). This includes the identification of the source of the MSI
message, purpose and scope of the MSI message, and date/time of receipt. One or more SMB
sentences shall always follow this sentence. This sentence and related SMB sentences are
linked by the Unique Message number generated by the receiving EGC Terminal data field

included in both sentences.

$--SM1 A, X. X, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX,XX,XX,XX,XX,XX*hh

Comments:

1)

2)

3)

4)

5)

Address code 14)

L |— Minute 13)

Hour 12)

Day 11)
Month 10)
- Year 9)
L Presentation code 8)
L Service code 7)
- Priority code 6)
- Ocean region code'5)
- Land Earth Station (LES) ID 4)
- LES Unique message sequence number 3)
- Unique message number?)
— MSI Status 1)

The MSI Status field confirms if the entire Marine Safety Information Message has been or has|not been
correlctly and completely received by the EGC Terminal.

A = MSI Message complete: all data fields in this sentence and associated SMB sentences are conjplete and
vialid.

V = MSI Message not complete: some data fields in this sentence may be null or set to an unknown state, or
me characters within the MSI message body within the associated SMB sentences may be represented

«

y the.underscore “_” character.

This |[data’field contains the Uniqgue Message Number generated by the receiving EGC Terminal, spometimes
referred to as a Mobile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length integer value
with no decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same data field is
contained in the SMB sentence. This field shall not be null.

The Unique Message Sequence Number is assigned by the Land Earth Station (LES) originating this MSI
message. This field is always 6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES contains less
than 6 digits. For example, if the LES broadcast a 5 digit number “10345”, it would be represented in this data
field as “010345”, both having the same numeric value. If any portion of the Unique Message Sequence
Number is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then
this field shall be null.

This field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is always 3
fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES contains less than 3 digits. If any portion of the
LES ID is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then
this field shall be null.

Ocean Region code. This field shall not be null.
0 = Atlantic Ocean Region — West

1 = Atlantic Ocean Region — East
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2 = Pacific Ocean Region

3 = Indian Ocean Region

4-7

= Reserved

8 = Unknown

9 = All ocean regions

6) Priority code of the MSI message. This field shall not be null.
1 = Safety
2 = Urgency

3 = Distress

4 -8 = Reserved

9 = Upkmrown
7) The fixed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds to, _ong specific
addrgss area (see comment 14). This field is set to null for all other Service Code values.
bervice Code Type of Service
00 All ships (general call)
31 NAVAREA/METAREA warning, MET Forecast, or Ritacy warning to
NAVAREA/METAREA
8) The Presentation code is a fixed two-digit numeric value that defines the‘language to be used for prgsentation
of this MSI message. Current definitions are provided below.
Presentation Code Value Language
00 International Alphabet Number5
9) Year|of message reception UTC (4 fixed digits).
10) Month of message reception UTC (2 fixed digits0% to 12).
11) Day ¢f message reception UTC (2 fixed digits;~01 to 31).
12) Hour|of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to 23).
13) Minute of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to 59).
14) This [field contains a fixed two-digit Address code/NAVAREA/METAREA and is dependent upon the Service
code|value provided in data field 7 as follows:
Service Code Value (data Address Code value and meaning (data field 14)
field 7)
00 00 — All Ships
31 01 to 21 - NAVAREA/METAREA number.
22 to 99 — Reserved for future address code assignments.
All other valués or null This data field is set to null.
8.3.87 SM2 - SafetyNET Message, Coastal Warning Area

The SM2 sentence is used to report MSI messages containing navigational, meteorological, or
piracy coastal warnings as described in comments 14, 15, and 16 below, based upon the MSI

Service

Code value of thirteen (13).

This SM2 sentence contains qualifying information related to the MSI message body in the
corresponding SMB sentence(s). This includes the identification of the source of the MSI
message, purpose and scope of the MSI message, and date/time of receipt. One or more SMB
sentences shall always follow this sentence. This sentence and related SMB sentences are
linked by the Unique Message number generated by the receiving EGC Terminal data field
included in both sentences.



https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

- 98 - IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

Coastal warning subject indicator6)
Coastal warning area’®)
Coastal warning NAVAREA/METAREA 14)—|

$--SM2, A, X.X,XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX,XX,XX,XX,XX,XX,a,a*hh

l- Minute 13)
Hour 12)
Day 11)
Month 10)

— Yoar9)

Comment

1

2)

3)

4)

5)

6)

The

L Presentation code 8)

L Service code 7)

- Priority code 6)

- Ocean region code )

 Land Earth Station (LES) ID 4)

- LES Unique message sequence number 3)
- Unique message number 2)

 MSI Status 1)

P .

MS| Status field confirms if the entire Marine Safety.lnfoermation Message has been or has

not been

plete and

state, or
bresented

ometimes
ger value

correlctly and completely received by the EGC Terminal.

A = MSI Message complete: all data fields in this sentence and associated SMB sentences are conj
vialid.

V = MSI Message not complete: some data fieldstin this sentence may be null or set to an unknowr

me characters within the MSI message-body within the associated SMB sentences may be re

by the underscore “_” character.

This |data field contains the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal,

referfed to as a Mobile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length intg

with ho decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same data field is

contdined in the SMB sentence. Thisfield shall not be null.

The Pnique Message Sequence. Number is assigned by the Land Earth Station (LES) originating

mesgage. This field is always\6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES con|

than
field
Num
this f|

This
fixed
LES
this f|

B digits. For example, if the LES broadcast a 5 digit number “10345”, it would be represented in
as “010345”, both having the same numeric value. If any portion of the Unique Message
er is received_imerror (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Term
eld shall be,nuil:

field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is|
digits, wequiring zero fill if the value received from the LES contains less than 3 digits. If any por
D isfreceived in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Term
eldsshall be null.

this MSI
tains less
this data
Sequence
inal, then

always 3
ion of the
inal, then

Ocea

n Region code. This field shall not be null.

0 = Atlantic Ocean Region — West

1 = Atlantic Ocean Region — East

2 = Pacific Ocean Region

3 = Indian Ocean Region

4 — 7 = Reserved

8 = Unknown

9 = All ocean regions

Priority code of the MSI message. This field shall not be null.
1 = Safety

2 = Urgency

3 = Distress

4 -8 = Reserved


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016 -99 -

9 = Unknown

7) The fixed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds to the coastal
warning area (see comments 14, 15, and 16). This field is set to null for all other Service Code values.

Service Type of Service
Code

13 Navigational, Meteorological, or Piracy Coastal warning

8) The Presentation code is a fixed two-digit numeric value that defines the language to be used for presentation
of this MSI message. Current definitions are provided below.

Presentation Code Value Language

00 International Alphabet Number 5

9) Year|of message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12).
11) Day ¢f message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 31).
12) Hour|of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to 23).
13) Minufe of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to 59).

14) The Coastal warning address consists of three fields, where this field identifies the NAVAREA/METAREA with
a rarjge from 01 to 21. This field is a two-digit numerical field contaifiing the first two digits (X1X2} from the
transmitted message’s “4 alphanumeric coastal warning areds address X1X2B1B2” that idgntify the
NAVAREA/METAREA. (See IMO, International SafetyNET Manuadl).)This field shall be null if there is @n error in
the r¢ceived NAVAREA due to satellite radio link interference or/if the Service Code field is not 13.

15) The Qoastal warning area is a single alpha character field and‘has a range from A to Z. This is the sefcond field
(third| character) from the transmitted message’s “4 alphanumeric coastal warning area address X1X2B1B2".
This [field shall be null if there is an error in the received Coastal warning area due to satellite Jradio link
interference or if the Service Code field is not 13. Thewcoastal warning area associated with this charpcter field
is defined in the “MASTER PLAN OF SHORE-BASED FACILITIES FOR THE GLOBAL MARITIME DISTRESS
AND [SAFETY SYSTEM (GMDSS MASTER PLAN)", (IMO GMDSS.1/Circ.18).

16) The Coastal warning subject indicator is a single alpha character field and has a range from A to Z. This is the
third |field (fourth character) from the transmitted message’s “4 alphanumeric coastal warning areq address
X1X2B1B2”. This field shall be null if there is an error in the received subject indicator due to satellite|radio link
interference or if the Service Code field)is not 13.

A = Navigational warnings

= Meteorological warnings

I¢e reports

Yearch and rescue, information, and acts of piracy warnings
Meteorological forecasts

= Plilot service messages
A

IS

T G m m o o W
1l

= LORAN-messages
J

| = not used

J = SATNAV messages

K = Other electronic navaid messages

L = Other Navigational warnings — additional to subject indicator code (c2) of A
V, W, X, Y = Special services allocation by the International SafetyNET Panel

Z = No messages on hand

8.3.88 SM3 — SafetyNET Message, Circular Area address

The SM3 sentence is used to report MSI messages containing a shore-to-ship distress alert, or
navigational, meteorological, or piracy warning, or SAR coordination to a circular area as
described in comments 14, 15, 16, and 17 below, based upon the MSI Service Code values of
either fourteen (14), twenty-four (24) or forty-four (44).
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This SM3 sentence contains qualifying information related to the MSI message body in the
corresponding SMB sentence(s). This includes the identification of the source of the MSI
message, purpose and scope of the MSI message, and date/time of receipt. One or more SMB
sentences shall always follow this sentence. This sentence and related SMB sentences are
linked by the Unique Message number generated by the receiving EGC Terminal data field
included in both sentences.

Circular Area Address, Radius in NM 14) 17)

Circular Area Address, Centre Longitude — E/W 14),16)
Circular Area Address, Centre Latitude — N/S 14) 15)

$--SM3, A, X. X, XXXXXX,XXX,X,X,XX,XX,XXXX,XX, XX, XX, XX, Mi.IL,a,yyyyy.yy,a,xxx*hh

Commentg:

1)

2)

3)

4)

5)

The
corr

A =

\Y

This [data field contains the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, §

refe
with

contgined incthe SMB sentence. This field shall not be null.

The

mesgagevThis field is always 6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES con|
than Iﬁ_rl-—l_rﬂrfES‘ﬁ_m_hr"mﬁ_lgl S. For example, 1T the roadcast a gt number . 1T would be represented n

L Minute 13)
Hour 12)
Day 11)

Month 10)

- Year 9)

- Presentation code 8)

L Service code 7)

— Priority code 6)

- Ocean region code %)

L Land Earth Station (LES) ID 4)

- LES Unique message sequence number 3)

L Unique message number 2)

L MSI Status 1)

MS| Status field confirms if the _entire Marine Safety Information Message has been or has
elctly and completely received by theetEGC Terminal.

NMSI Message complete: all data*fields in this sentence and associated SMB sentences are conm
vialid.

MSI Message not complete: some data fields in this sentence may be null or set to an unknowr
some characters within the MSI message body within the associated SMB sentences may be re
by the underscore €_"jcharacter.

rfed to as a Mebile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length inte
ho decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same da

Unique/Message Sequence Number is assigned by the Land Earth Station (LES) originating

not been

plete and

state, or
presented

ometimes
ger value
ta field is

this MSI
tains less

this data

field as “010345”, both having the same numeric value. If any portion of the Unique Message Sequence
Number is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then

this

field shall be null.

This field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is always 3
fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES contains less than 3 digits. If any portion of the
LES ID is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then

this

field shall be null.

Ocean Region code. This field shall not be null.

0 = Atlantic Ocean Region — West

1 = Atlantic Ocean Region — East

2=
3=

Pacific Ocean Region

Indian Ocean Region

4 — 7 = Reserved

8 =

Unknown
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9 = All ocean regions

6) Priority code of the MSI message. This field shall not be null.
1 = Safety
2 = Urgency
3 = Distress
4 -8 = Reserved
9 = Unknown

7) The fixed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds to a circular area
address (see comments 14), 15), 16), and 17)). This field is set to null for all other Service Code values.

Service Type of Service
Cede
14 Shore-to-Ship Distress Alert to a circular area
24 Navigational, Meteorological, or Piracy warning to a circular area
44 SAR Coordination to a circular area

8) The Presentation code is a fixed two-digit numeric value that defines the language ‘to be used for prgsentation
of this MSI message. Current definitions are provided below.

Presentation Code Value Language
00 International Alphabet Number 5

9) Year|of message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12):

11) Day ¢f message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 31).

12) Hour|of message reception UTC (2 fixed digits, 00+fo 23).

13) Minute of message reception UTC (2 fixed digits;~00 to 59).

14) The Circular Area Address within an Inmarsat-C transmitted MS| message is a fixed ten-digit field cofsisting of
eighttnumeric digits and two-alpha digits. Example: A circle centered at latitude of 56°N and longitudg¢ of 34°W
with @ radius of 35 nautical miles is represented as “56N034W035” from the form “D1D2LaD3D4D5L¢R1R2R3”
(See|IMO International SafetyNET-Manual). Comments 15 — 17 describe how this information is appdrtioned to
standard IEC 61162 data fields.

15) The Centre Latitude and latitude direction (N/S) is from the first three characters of the transmittefl Circular
Area|Address, “D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". This is a fixed length field containing two digits of latitude in units
of degrees, with the two~digit minutes portion set to zeros and no decimal place or decimal minutes. A value of
56° N would be represented as “5600,N” in the sentence. Leading zeros are required when the latitude value is
betw¢en 0 and 9 degrees. This field shall be null if there is an error in the received Centre Latitufe due to
satellite radio linK interference or if the Service Code field is not 14, 24, or 44.

16) The Centre_longitude and longitude direction (W/E) is from the fourth through seventh charactgrs of the
transmitted- Circular Area Address, “D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". This is a fixed length field contaifing three
digitq of”longitude in units of degrees, with the two digit minutes portion set to zeros and no decimdl place or
decimal ‘minutes. A value of 34° W would be represented as “03400,W” in the sentence. Leading zpro(s) are
required when the fonghtude vatue 15 between 0 and 99 degrees. 1his fierdshaltbe nuit it there 15 am error in the
received Centre Longitude due to satellite radio link interference or if the Service Code field is not 14, 24, or
44,

17) The Radius is from the last three characters of the transmitted Circular Area Address,
“D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3”. This is a three digit fixed length numeric field containing the radius in units of
nautical miles. A value of 035 would be represented as “035” in the sentence. Leading zero(s) are required
when the radius value is between 0 and 99 degrees. The maximum value for this field is 999 miles. This field
shall be null if there is an error in the received Radius due to satellite radio link interference or if the Service
Code field is not 14, 24, or 44.

8.3.89 SM4 - SafetyNET Message, Rectangular Area Address

The SM4 sentence is used to report MSI messages containing navigational, meteorological, or
piracy warning, or SAR coordination to a rectangular area as described in comments 14), 15),

16)

, 17), and 18) below, based upon the MSI Service Code values of either four (4), or thirty-

four (34).
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This SM4 sentence contains qualifying information related to the MSI message body in the
corresponding SMB sentence(s). This includes the identification of the source of the MSI
message, purpose and scope of the MSI message, and date/time of receipt. One or more SMB
sentences shall always follow this sentence. This sentence and related SMB sentences are
linked by the Unique Message number generated by the receiving EGC Terminal data field
included in both sentences.

Comment]

1

2)

3)

4)

5)

Rectangular Area Address, South-West Corner Longitude — E/W 14).16)
Rectangular Area Address, South-West Corner Latitude — N/S 14)‘15)—|—|

Extent of Rectangle Area in Longitude Degrees East 14).18)
Extent of Rectangle Area in Latitude Degrees North 14).17)

The
corre

A = MSI Message complete: all data fields in this sentence and associated SMB sentences are conj

Vi
V =

b
This
refer
with
contg

$--SM4, A, XX, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX,XX,XX,XX, XX, lIL.Il,a,yyyyy.yy,a,xx,xxx

Minute 13)
Hour 12)

Day 11)
Month 10)
 Year 9)
- Presentation code’®)
L Service code 7)
- Priority code 6)
L Ocean region code’d)
L Land Earth Station (LES) ID 4)
- LES Unique messagé’sequence number 3)
- Unique message numbér 2)
 MSI Status 1)

P .

MSI| Status field confirms if the.entire Marine Safety Information Message has been or has
ctly and completely received(by‘the EGC Terminal.

alid.

S| Message not complete: some data fields in this sentence may be null or set to an unknowr
me characters,within the MSI message body within the associated SMB sentences may be re

“«*n

y the underscere®_” character.

data field-contains the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, §
ed to as\a-Mobile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length intg

ined in“the SMB sentence. This field shall not be null.

hh

not been

plete and

state, or
bresented

ometimes
ger value

ho decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same dafa field is

The

Inique Message Sequence Number is assigned by the | and Farth Station (I FS) originating

this MSI

message. This field is always 6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES contains less
than 6 digits. For example, if the LES broadcast a 5 digit number “10345”, it would be represented in this data
field as “010345”, both having the same numeric value. If any portion of the Unique Message Sequence
Number is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then
this field shall be null.

This field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is always 3
fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES contains less than 3 digits. If any portion of the
LES ID is received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, then

this f

ield shall be null.

Ocean Region code. This field shall not be null.

0=A
1=A
2=P

tlantic Ocean Region — West
tlantic Ocean Region — East

acific Ocean Region

3 = Indian Ocean Region

4-7

= Reserved
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8 = Unknown

9 = All ocean regions

6) Priority code of the MSI message. This field shall not be null.
1 = Safety
2 = Urgency
3 = Distress
4 -8 = Reserved
9 = Unknown

7) The fixed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds to a rectangular area
address (see comments 14, 15, 16, 17, and 18). This field is set to null for all other Service Code values.

Service Type of Service
Code

04 Navigational, Meteorological, or Piracy warning to a rectangular aréa

34 SAR Coordination to a rectangular area

8) The Presentation code is a fixed two-digit numeric value that defines the language“to be used for pr¢sentation
of this MSI message. Current definitions are provided below.

Presentation Code Value Language

00 International Alphabet Number 5

9) Year|of message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12):

11) Day ¢f message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 3/

12) Hour|of message reception UTC (2 fixed digits, 00,fo 23).

13) Minufe of message reception UTC (2 fixed digits{00 to 59).

14) The Rectangular Area Address within an-nmarsat-C transmitted MSI message is a fixed twelve{digit field
consisting of ten-numeric digits and two-alpha digits. Example: a rectangle whose south-west cornef is 60° N
and |010° W, extending 30° northi-and 25° east, is coded as: 60N010W30025 from [he form
“D1DRLaD3D4D5LoD6D7D8D9D 10\ (see IMO, International SafetyNET Manual). Comments 15 — 1§ describe
how this information is apportioned fo standard IEC 61162 data fields.

15) The $outh-West Corner Latitdde and latitude direction (N/S) is from the first three characters of the trgnsmitted
Rect@angular Area Address;~D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10”. This is a fixed length field containing|two digits
of latjitude in units of degrees, with the two digit minutes portion set to zeros and no decimal place qr decimal
minutes. A value of 602N would be represented as “6000,N” in the sentence. Leading zero(s) ar¢ required
when| the latitude value‘is between 0 and 9 degrees. This field shall be null if there is an error in thg received
South-West Corngr.latitude due to satellite radio link interference or if the Service Code field is not 04 or 34.

16) The $outh-West.Corner Longitude and longitude direction (W/E) is from the fourth through seventh gharacters
of the transmitted Rectangular Area Address, “D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10”. This is a fixed Igngth field
contdining\three digits of latitude in units of degrees, with the two digit minutes portion set to zer¢s and no
decimalplace or decimal minutes. A value of 10° W would be represented as “01000,W” in the entence.
Lead m—mﬁmﬁﬂwﬁ%ﬁﬁﬂhﬁbﬁmﬂmﬂﬁmm null if
there is an error in the received South-West Corner Longitude due to satellite radio link interference or if the
Service Code field is not 04 or 34.

17) The Extent of Rectangle Area in Latitude Degrees is from the eighth and ninth characters of the transmitted
Rectangular Area Address, “D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10”. This is a fixed length field containing two digits
of latitude in units of degrees North. A value of 30° would be represented as “30” in the sentence. Leading
zero(s) are required when the latitude value is between 0 and 9 degrees. This field shall be null if there is an
error in the received Extent of Rectangle Area in Latitude Degrees due to satellite radio link interference or if
the Service Code field is not 04 or 34.

18) The Extent of Rectangle Area in Longitude Degrees is from the last three characters of the transmitted

Rectangular Area Address, “D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10”. This is a fixed length field containing three
digits of longitude in units of degrees East. A value of 25° would be represented as “025” in the sentence.
Leading zero(s) are required when the longitude value is between 0 and 99 degrees. This field shall be null if
there is an error in the received Extent of Rectangle Area in Longitude Degrees due to satellite radio link
interference or if the Service Code field is not 04 or 34.
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SMB - IMO SafetyNET Message Body

The SMB sentence(s) contains the MSI message body related to the qualifying information in
the preceding SM1, or SM2, or SM3, or SM4 sentence. This includes the identification of the
source of the MSI message, purpose and scope of the MSI message, and date/time of receipt.
One or more SMB sentences shall always follow a SM1, or SM2, or SM3, or SM4 sentence.
The SM1, or SM2, or SM3, or SM4 sentence and related SMB sentence(s) are linked by the
Unique Message number generated by the receiving EGC Terminal data field included in both
sentences.

$--SMB

Commentp:

1) The

valug “001”. This field cannot be null.

2) The g$entence number field identifies which sentence number this specific SMB sentence is within thg
sentgnces that make up the MSI message, minimum value “004”.)This field may be null only when
numier of sentences” field is “001” and no additional sentenceszare needed to convey this MSI mess4g

XXX, XXX, X,X.X,c--c*hh

| | I |— Messaae body 5)
J J

L Unique message number 4)

Sequential Message identifier 3), 0 to 9

Sentence number 2), 001 to 999

- Total number of sentences needed to transfer the message 1), 00140999

otal number of sentences field contains the number of sentences“uséd for a MSI message,

minimum

b group of
the “total
ge.

3) The gequential message identifier field is critical to identifying.groups of 2 or more sentences that make up this

multi

the same sentence formatter. This field’s value is reset’to zero when it is incremented beyond the
valug of nine (range 0..9). This field may be null onlycwhen the “total number of sentences” field is “0(

addit

4) This
refer
with

5) The

sentgnce length. Field four, the “Unique Message Number”, is a variable length field usually cont
digit§. When field four contains six/digits, the message body may contain up to 53 characters incl

code
unkn
provi

Message Number.

sentence message. This field is incremented each time a new multi-sentence message is gene|

onal sentences are needed to convey this MSl\message.

ed to as a Mobile Earth Station (MES) or‘Ship Earth Station (SES). This is a variable length inte
o decimal place or decimal digits. This/field cannot be null.

Message body contains ASCII characters, and code delimiters if needed, up to the maximum

delimiters. Characters ,of the MSI message text shall be represented as underscore “_” iff
bwn or received in error.by the EGC terminal (i.e. due to satellite radio link interference). The t3
Hes the allowable number of characters in this field based upon the number of digits in th

rated with
maximum
1” and no

data field contains the Unique Message ‘Number generated by the receiving EGC Terminal, sometimes

ger value

permitted
pining six
lding any
they are
ble below
e Unique

Uni

gue Message:Number Field Size (digits) Message Body Field Size (characters

58

57

56

55

54

53

N[([ojloa| b~ |WOIN

52, 51, 50

Example of use.

The example shows a typical MSI message received by an EGC Terminal at 1430 on April 5"
2012, and distributed by the SMB sentence.

<start of example>
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LES 798 — MSG 5213 — Distress Alert to Area: 34N 76W 300
FROM: Maritime Rescue Coordination Centre xxx
TO: ALL SHIPS IN xxxxxxx
SAR SITREP NO: 02
FISHING BOAT 'xxx' WITH THREE PERSONS ON BOARD DEPARTED FROM xxx ISLAND ON
xxx AT NOONTIME AND SINCE THEN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS ...
SHIPS SAILING IN VICINITY ARE KINDLY REQUESTED TO KEEP A SHARP LOOK OUT
INFORMING MRCC
REGARDS

DUTY OFFICER

<end of example>

Inspecting the corresponding SM3 and SMB sentences would typically show:

$CSSM3,123456,005213,79%98,0,3,14,00,2012,04,05,14,30,3400,N,076,W,300*hh

SCSSMB, 908,001,0,123456,FROM:Maritime Rescue Coordination Centre xxx”0D"0AT@x*hh
$CSSMB, §08,002,0,123456, ALL SHIPS IN xxxxxxx"0D"0ASAR SITREP NO: 0270D"0AFIS*hh
SCSSMB, 908,003,0,123456,HING BOAT 'xxx' WITH THREE PERSONS ON BOARD DEPARRTED*hh
$CSSMB, §08,004,0,123456, FROM xxx ISLAND ON"OD"0Axxx AT NOONTIME AND SINCE TH*hh
SCSSMB, 908,005,0,123456,EN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS ...20D»0ASHI*hh
$CSSMB, $§08,006,0,123456,PS SAILING IN VICINITY ARE KINDLY REQUESTEDNTQ' KEEP A*hh
$CSSMB, 9§08,007,0,123456, SHARP LOOK OUT"OD”0AINFORMING MRCC"OD"OAREGARDS"0D*hh
$CSSMB, $§08,008,0,123456, "0A DUTY OFFICER*hh

8.3.91 | SPW - Security password sentence

This semtence can be used for authentication. For this purpose the sentence has to be|
before the protected sentence (for example EPV, SSD),

NOTE This sentence transmits the password in plain text whieh.is a cyber security concern for networks.

Other sentences shall not be interleaved between the password sentence and p

applied

rotected

sentence and the time between the SPW and the protected sentence should be limifed. The

passwold protected sentence pair should be sent without unnecessary delay
sentences. The recommendation is 1 s maximum timeout. Note that any of the signals
lost and|timed out.

If the §PW is not accepted (for,;'example because the password is incorrect) the r
device $hall generate a NAK sentence with the reason code set to 11 and the as
sentencp shall not be processed.

$--SPW|ccc,c--c,x,c-«c*hHth<CR><LF>

L I— Password 4)

Password level 3)
Unique identifier 2)

between
may be

bceiving
sociated

1)

D ol 4 ol F
FaSSWUTU PTUTTCUTICTU STITITTIUT

Comments:
1) The following sentence formatter that should be protected (for example EPV).
2) For AIS the unique identifier is the MMSI.

3) An integer number as defined below:
1 = User level password;
2 = Administrator level password;

3-9 = Reserved.

4) Password as text up to 32 characters.
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Example:

The password could be changed with a SPW+EPV sentence pair. In this example the Talker ID of “II” is used
for Integrated Instrumentation and the AIS Talker ID of “Al” is used. The MMSI of the AIS Station is 211000001,
and the administrator password is initially set to “SESAME” and will be changed to “HEUREKA143”:

$1ISPW,EPV,211000001,2,SESAME*hh
$1IEPV,C,Al,211000001,111,HEUREKA143*hh
with response:
$AIEPV,R,Al,211000001,111,HEUREKA143*hh

8.3.92 SSD - AIS ship static data

This sentence is used to enter static parameters into a shipboard AIS unit. The parameters in

this senfencesupporta number of the tTU-R M 137 vessages:

$--SSD,[c--C,C--C, XXX, XXX,XX,XX,Cc,ac*hh<CR><LF>

Commentp:

1

2)

3)

4)

5)

L |— Source identifier )
DTE indicator flag 4)
Pos. ref.,point dist. “D,” from starboard beam, 0 TO 63 m 3
Pos. ref., point dist.“C,” from port bedm, 0 to 63 m 3)
L Pos. ref.,point dist. “B,” from stern, 0 t6"511 m 3)
- Pos. ref., point dist.“A,” from bow, 0 to 5§11 m 3)
- Ship’s name, 1 to 20 characters 2)
L Ship’s call sign, 1 to 7 characters 1)

Ship’s| call sign. A null field indicates that the previously entered call sign is unchanged. The string of gharacters
‘O@@@@@@’ is used to indicate that the call sign'is not available.

The dharacters that can be used in the name are listed in the ITU-R M.1371, 6-bit ASCII. Some of the
acceplable characters in this 6-bit ASCII table are the reserved characters within this standard (IEC|61162-1),
Table|1. These characters should be represented using the “*” method (see 7.1.4). A null field indicatgs that the

previolusly entered name is unchanged: Fhe string of characters “‘@@@Q@QAAAAAAAAAAAAARRAQ@" is

used fo indicate that the ship’s name\is not available.

These| are the four dimensions from the bow, stern, port beam, and starboard beam to the horizontal [reference
point pn the ship for which the\current “position reports” are valid. The sum of A + B is the length of the ship in
metre$, and the sum of € +°D is the width of the ship in metres. Refer to the ITU-R M.1371, Megssage 5,
“refergnce point for repdrted position and dimensions of ship”. If the reference point of “reported positjon” is not
availaple, but the dimensions of the ship are available: A = C =0 and B > 0 and D > 0. If neither the|reference
point for the reportediposition nor the dimensions of the ship are available: A=B = C =D = 0 (default)} Use of a
null figld for A, B+, C, and/or D indicates that the previously entered dimension for that parameter is ufpchanged.

The DJTE jndicator is an abbreviation for data terminal equipment indicator. The purpose of the DTE indicator is
to infg ro distant receiving appllcatlons that if set to avallable the transmitting station conforms a least, to

application Iayer indicating that the transmlttlng station is avallable for communications. On the transmlttlng
side, the DTE indicator may be set by an external application using this sentence. DTE indicator flag values are:

0 = Keyboard and display are a standard configuration, and communication is supported;
1 = Keyboard and display are either unknown or unable to support communication.

The source identifier contains the talker ID of the position source at the location on the ship defined by data
fields 3, 4, 5 and 6. The source identifier of “Al” should be used for the AIS units internal position source. This
data field helps the AIS to distinguish the position information source for the purpose of changing the
information broadcast in VDL message 5 for the location of position sensor antenna on the vessel.

8.3.93 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.
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$--STN, xx*hh<CR><LF>

8.3.94

|— Talker ID number, 00 to 99
THS - True heading and status

NOTE This sentence replaces the deprecated sentence HDT.

Actual vessel heading in degrees true produced by any device or system producing true
heading. This sentence includes a “mode indicator” field providing critical safety related
information about the heading data, and replaces the deprecated HDT sentence.

*
$--THS, xx-ahh<CR><LE>

Commentg:

L |— Mode indicator 1)
Heading, degrees true

1) Mode jindicator. This field should not be null.

A = Autonomous

E

= Manual input
S
D

stimated (dead reckoning)

mulator mode

bta not valid (including standby)

TLB - Target label

Commoh target labels for tracked targets. Thisvsentence is used to specify labels for

targets

to a device that provides tracked;target data (e.g. via the TTM — Tracke

messagg). This will allow all devices displaying tracked target data to use a commo
labels (¢.g. targets reported by two radass and displayed on an ECDIS).

$--TLB,x.x,c--Cc,X.X,C--C,...X.X,C--C*hh<CR><LF>
MAdditional label pairs 1)
Label assigned to target ‘n’ 2)
Target dumber ‘n’ reported by the device.
Commepts:
1) This

slentence allows several target number/label pairs to be sent in a single message, the maximum

length| limits the number of labels allowed in a message.

tracked
d target
n set of

sentence

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

8.3.96

Target

TLL - Target latitude and longitude

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

Comment

1)

2)

8.3.97

|— Reference target 2)
=R, null otherwise
Target status 1)
UTC of data
— Target name

Target longitude, E/W
Target latitude, N/S

— Target number 00 — 99

Targe
L =Ldg
Q=Q
T=tr

Referg
other

5.
status:

st, tracked target has been lost;

uery, target in the process of acquisition;

hcking.

nce target: set to “R” if target is a reference used to determine own ship’s position or vel

ise.

TRC - Thruster control data

This semtence provides the status of control data for thruster devices. This sentence n

be used
shall be

$--TRC,

Comment

1)

2)
3)

4)
5)

6)
7)

Nume
digit:

Odd =

transmitted at regular intervals.
X,X.X,a,X.X,a,X.X,a,a*hh<CR><LF>

U— Sentence status, flag 9)

Operating location indicator 7) 8)
Azimuth demand®)

Pitch mode indicator ) 8)

- Pitch demand:Value %)

— RPM mode indicator 3) 8)

- RPM demand Vvalue 2)

L Number of thfuster, bow or stern 1)

P .

ic characten to identify a thruster in the system. This is numbered from centre-line. This field

Bow thruster

pcity, null

hay also

as a command sentence (see Comment 9). When providing status data the slentence

is single

Even

© o«

=p

fa¥? 4l 4
oteT T TtTasSters

ort

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

R = Revolutions per minute (RPM)

V = data invalid

=p

ort

P = Per cent (%)

D = Degrees (°)

V = data invalid

Direction of thrust in degrees (OO - 3600). This may be a null field.

Indication to identify location. This field is single character.

B = Bridge


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016 - 109 -

8)
9)

8.3.98 | TRL — AIS transmitter-non-functioning log

P = Port wing

S = Starboard wing

C = Engine control room

E = Engine side / local

W = Wing (port or starboard not specified)
This should not be a null field.

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

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

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

This sentence is specific to AIS class A stations. It is intended to support the retrieval of the

AIS nontfunctioning log information.

AIS claps A stations log the last 10 times of more than 15 min when the unit was not
transmifting position reports. This includes times when the unit was-switched off and times

when the transmitter was inactivated by any means.

This semtence is used to output the logged non-functioning timés. On a query for this sentence

up to 10 sentences will be output, one sentence for each logged non-functioning time.

This seftence is always generated by class A stations as a response to a query even Wwhen no

log entries exist.

$--TRL,X.X,X.X,X,XXXXXXXX,hhmmss.ss,xxxxxxxx,hhmmss.ss,x*hh<CR><LF>

Commentg:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

|— Reason code 8)
Switch on UTC time 7)
Switch on date ©)
Switch off UTC time )
— Switch off date 4)
 Sequential message identifier 3)
— Log entry'number 2)
— Total number of log entries 1)

Total humber of log entries (1...10). When a query is received for this sentence and no log entries pxist, this
field should be set to “0” and all other fields should be set to NULL. When a query is received for thisl sentence
and one or more log entries exist, this field should report the total number of log entries.

The Log entry number identifies a specific log entry and the order of a single TRL sentence as part of a multi-
sentence message with a range of 1 to the total number of log entries.

The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sequentially
assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is used. For a
message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential message
identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This allows
for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken collectively,
contain a single message.

Switch off date, in the format “ddmmyyyy*.

Switch off UTC time. Required resolution is in minutes. The seconds may be set to 0 and the fractional part may
be omitted.

Switch on date, in the format “ddmmyyyy*“.
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7) Switch on UTC time. Required resolution is in minutes. The seconds may be set to 0 and the fractional part may
be omitted.

8)

Reason for transmitter non-functioning:

1 = power off;

2 = silent mode;

3 = transmission switched off by channel management command;

4 = equipment malfunction;

5 = invalid configuration;

6 to 9 = reserved for future use.

8.3.99 TRD - Thruster response data

This sentence provides the response data for thruster devices.

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

\‘ |— Azimuth response 6)

Pitch mode indicator ) 7)
Pitch response value 4)

RPM mode indicator 3) 7)

 RPM response 2)

 Number of thruster, bow or stern 1)

Commentp:

1)

2)

4)
5)

6)
7)

Numefic character to identify a thruster in the system. This‘is numbered from the centre-line. This fiel

digit:

Odd =| Bow thruster

Even

P =

F Stern thrusters

= port

Per cent (%): 0 — 100 % from zerg\e-maximum rpm

R = [Revolutions per minute (RPM)
V = data invalid

““ port

P = [er cent (%):

D = [Degrees

V = data invalid

Direct|on ofthrust in degrees (0° — 360°). This may be a null field.

This srlould not be a null field.

I is single

8.3.100 TTD - Tracked target data

This sentence is used to transmit tracked radar targets in a compressed format. This enables
the transfer of many targets with minimum overhead. New target labels are defined by the TLB
sentence to reduce bandwidth use. Transmission of up to four targets in the same sentence is
possible.

I--TTD,hh,hh,x,s—s,x*hh<CR><LF>

L |— Number of fill-bits, 0 to 5 4)
Encapsulated tracked target data3)
Sequential message identifier, 0 to 9 2)
Hex sentence number, 01 to FF 1)
L Total hex number of sentences needed to transfer the message, 01 to FF1)
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Comments:

1)

The transfer of all tracked targets may require the transmission of multiple sentences. The first field specifies
the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second field identifies the order of
this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields.

2) The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sequentially
assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is used. For a
message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential message
identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This allows
for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken collectively,
contain a single message. This should be a null field for messages that fit into one sentence.

3) The tracked target data structure is described in the tables below. Data is stored most significant bit first. Every
message character is converted into six bits. One sentence may contain from one up to four structures of 15
characters in the same sentence. This field supports a maximum of 60 valid characters for messages
transferred using multiple sentences.

4) This cpnnot be a null field. See “x4” in description of encapsulation sentences in 7.3.4.2.

Protocol version zero
Parameter Num_ber Range zzmd Description
of bits resolution

Protocol 2 0to3 The protocol version shall always be set to zerofor the structurg defined

version below.

Target ndmber 10 0to 1023 The target number a§300|ated with the Iabell with corresponding humber.

Target number zero is reserved for néracking target.
. to 359,9° North-up coordinate system
True beafing 12 .
Step 0,1° 409,5 deg = Invalid or N/A data
See speed mode and stabilisation mode
to 409,4 kn
Speed 12 0 — 409,3 kn = valid ‘'speed
Step 0,1 kn .
409,4 kn = valid speed of 409,4 or greater
409,5 kn = invalid speed or speed not available
to 359,9° See speed’mode and stabilisation mode
Course 12 .
Step 0,1° 409,5 deg = Invalid or N/A data
. Reported heading from AIS, north-up coordinate system
Heading (AIS to 359,9 _ .
12 409,4 deg = Invalid or N/A data
target only) Step 0,1° .
409,5 deg = No data, radar tracking target
Value |Radar AlIS
000 [Non-tracking No target to report
Acquiring target (not .
001 established) Sleeping target
010 Lost target Lost target
Tracked AIS 3 011 Reserved Reserved
target status 100 Established tracking, no alarm  |Activated target, no alafm
101 Reserved Reserved
110 Established tracking, CPA/TCPA |Activated target, CPA/TCPA
alarm alarm
111 Established tracking, Activated target, acknowledged
acknowledged CPA/TCPA alarm |CPA/TCPA alarm
Operation 1 0 = Autonomous (normal)
mode 1 = Test target
Distance to target
to 163,83 NM
Distance 14 0 — 163,81 NM = valid distance
Step 0,01 NM o
163,82 NM = valid distance of 163,82 NM or greater
163,83 NM = invalid distance or distance not available
0 = True speed and course
Speed mode 1 ]
1 = Relative speed and course
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Protocol version zero

Number| Range and L
Parameter . . Description
of bits resolution
Stabilisation 1 0 = Over the ground
mode 1 = Through the water
Parameter = 9 Reserved for future use
Reserved Always set to zero
Correlation / Number zero is reserved for no correlation / association
Association 8 0 to 255 ) )
number Correlated / associated targets are assigned a common number
TOTAL 90 90/6 = 15 characters
Theoreti | maximum fhrnllghpllf for lIEC 611682.2 connections is calculated with the formula:

targets/s¢cond = baud rate / bit per sentence * targets per sentence

38 400 /[22+90/6*4)*10] = 46 sentences / second (4 targets per sentence) = 187 targets / second
HSC: 60/#0 = 1,5 s / revolution: 280 targets / revolution (9 bit address space enough)

Normal: §0/20 = 3 s / revolution: 561 targets / revolution (10 bit address space enough)
Overheaq for TLB — target label and other sentences are not included in this calculation.

N/A: Not available

Protocol version one

X Number Range and L
Paramegter of bits resolution Description
Protocol The protocol version,shall always be set to one (1) for the stfucture
: 2 0to3 defined below. Othervalues (2 and 3) are reserved for future
version o ¢
modification of this structure.
Target nymber 10 0to 1023 The target number assomatec_l with the label with cor!’espond ng
number. Tardget number zero is reserved for no tracking targgt.
to 163,83 NM CPA of<arget
CPA 14
Step 0,01 NM  |163,84 NM = invalid or N/A data
From — 81,91 mijn
Time to CPA of target, “-" increasing
TCPA 14 to + 81.91(min
+ 81,92 min = invalid or N/A data
Step Q,01. min
Parametdr = 5 Reserved for future use
Reserved Always set to zero
TOTAL 42 42/6 = 7 characters
N/A: Not available

8.3.101 “FfiM—=Tracked-targetmessage

Data associated with a tracked target relative to own ship's position.
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$--TTM,xx,X.X,X.X,a,X.X,X.X,a,X.X,X.X,a,c--C,a,a,hhmmss.ss,a*hh<CR><LF>

Comment

1) Targe

L = Lgst, tracked target has been lost;

Q=Q
T=T

2) Referg¢nce target: set to “R” if target is a referenceused to determine own ship’s position or vel
otherwise.

8.3.102

A sente
definitio

The sentence structure is similar to the TXT sentence, however, it has two additiond

There is
code” fi

multi-language codes, sdch as, unicode or other codes. A proprietary look-up table m
incorporated to allof-pre-defined messages to be sent in short sentences.

$--TUT,

|— Type of acquisition
A = Automatic
M = manual
R = reported
Time of data (UTC)
— Reference target 2) = R, null otherwise
- Target status 1)
— Target name
— Speed/distance units, K/N/S

timreto CPA, |||i||., =t illblcabilly

— Distance of closest-point-of-approach
Target course, degrees true/relative (T/R)
— Target speed

Bearing from own ship, degrees true/relative (T/R)
— Target distance from own ship

— Target number, 0 to 999

P .

status:

bery, target in the process of acquisition;

acking.

TUT - Transmission of multi-language text

nce to support multi-languagéctext using a variable length Hex field in the s
n.

bld that is used-to_define the coding system for the text body. This enables th

ha,hhshh;x,c--c,h--h*hh<CR><LF>

pcity, null

lentence

| fields.

a “source identifierd field used to identify the origin of the sentence and a “trgnslation

b use of
ethod is

} l ‘ ‘ |—Text body 5)

Sequential message identifier, 0 to 9 3)
Sentence number, 00 to FF 2)
Total number of sentences in the messages, 01 to FF 2)
 Source identifier 1)

L = Translation code for text body #)

Comments:

1) The source identifier contains the talker ID indicating the type of equipment that originated this message. The
source identifier is used to identify the manufactured purpose of the device.

2) Unicode text may require the transmission of multiple sentences all containing identical field formats. The
second field specifies the total number of sentences in the message, minimum value 01", The third field
identifies the sequence of this sentence (sentence number), minimum value 01"*. For efficiency, it is
recommended that null fields be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first
sentence.
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3) The sequence message identifier number relates all sentences that belong to a group of multiple sentences.
Multiple sentences (see Comment 2) with the same sequence identifier number, make up one text message.

4) The translation code identifies the Hex character coding method used in the text body field and determines the
maximum number of Hex character positions available in the “text body” field.

U= Unicode (ISO/IEC 10646), 56 Hex character positions in the text body.

A= Subset of ISO/IEC 8859, 56 Hex character positions in the text body.

1-16 = Part number of ISO/IEC 8859

P<aaa> = Proprietary (user defined), 53 Hex character positions in the text body. This field consists of the

letter “P” directly followed by the three letter manufacturer's mnemonic code. An example might
be “PXYZ”, if the XYZ company's equipment produced a TUT message with a proprietary

translation code.

5) The text body consists either 56 or 53 Hex character positions, depending on the “translation code field”. The

number and type of characters and code delimiters if needed, up to the maximum permitted senten

are a

U=>

Aor1

P<aag

Exampl¢ scenario containing the proprietary and unicode)translation codes:

A depth
a propri
to a rem

The inte
table fo

TUT example is “Shallow Water?. Note that there is no constraint on how many hex ch

are use
0002, a
body.

The ints
the unic
this exs
accordirn

follows.

Up to fourteen 16-bit unicode characters including code delimiters. Each uni¢ode ch
represented by 4 Hex character codes. The letter “A” would be represented by 0041
the “Katakana letter A” would be represented by 30A2 hex.

16 => Up to twenty-eight 8-bit ASCII characters including code delimiters, ‘Each ASCII ch
represented by 2 Hex character codes. The letter “A” would be represented by 41 hex,
Latin capital letter thorn “P” would be represented by DE hex. The“Katakana letter A”
represented by 2 Hex character codes.

> => Up to fifty-three 4-bit user-defined characters including code“delimiters. These are in
be used as an index or entry into a user defined (proprietary) look-up table. Each ch
represented by 1 or more Hex character codes.

sounder sends a warning of “Shallow Water}*” to an integrated navigation syste
btary translation code. The integrated navigation system sends a unicode text
ote display in the local language of Kaniji:

$SDTUT,SD,01501,1,PXYZ,02*6D<CR><LF>

grated navigation system,-upon receiving this sentence would look within in
the unicode text contents-referenced by the value 02. The text being reporte

| to represent the logk-up value. It could be represented in the field as 2 or 02 g
5 long as the sender and receiver of this know how to interpret this proprief

grated pavigation system could then generate and send the following senteng
ode transfation code to a remote display device in the local language desired;
mpl€.,;"The Kanji equivalent of “Shallow Water!” is “ZR#FAMEER", and is repr
g4o.unicode as the hex codes of 6D45 702C 5371 967A.

te length,

aracter is
hex, while

practer is
while the
tannot be

tended to
aracter is

m using
essage

its own
d in this
aracters
r 002 or
ary text

e using
Kanji in
esented

$INTUT,SD,01,01,1,U,6D45702C5371967A*5D<CR><LF>

The same text “Shallow Water!” could have been generated by the integrated navigation
system using the ASCII translation code as shown below.

8.3.103

$INTUT,SD,01,01,1,A,5368616C6C6F7720576174657221*4B<CR><LF>

TXT — Text transmission

For the transmission of short text messages. Longer text messages may be transmitted by
using multiple sentences.
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$--TXT,xx,xx,xx,c--c*hh<CR><LF>

I— Text message 3)
Text identifier 2)
Sentence number 1), 01 to 99
Total number of sentences 1), 01 to 99

Comments:

1) Text messages may require the transmission of multiple sentences, all containing identical field formats when
sending a complex message. The first field specifies the number of sentences, minimum value = 1. The second
field identifies the order of this sentence (sentence number), minimum value = 1. For efficiency, it is permitted
that null fields be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first sentence. (Note

that tH
2) The tq

3) ASCII
chara

Exampl¢: A GPS receiver sends a text alarm message (message D425, DR M

ANTEN
use of “

8.3.104

This ser

$--UID,q

Comment

1) Useri
used
for ac

2) Useri
Exam

$GPU

8.3.105

Water-r

IS practice can lead to the incorfrect assembly of messages i1 there 1s a high fiSkK of 105s 01 Sente]
xt identifier is a number, 01 to 99, used to identify different text messages.

characters, and code delimiters if needed, up to the maximum permitted sentence length (i.e
ters including any code delimiters).

NA FAULT!) upon reverting to dead-reckoning mode due to anpantenna fault (
21” to indicate “!”, see 7.1.4).

$GPTXT,01,01,25,DR MODE-ANTENNA FAULTA24*38<CR><LF>

UID - User identification code transmission

tence allows a user to send an identification message to a system.
--c,c--c*hh<CR><LF>

|— User identification code 2 (oftional) 2)
User identification code 1 1)

P .

Hentification code UIC may ¢onsist of up to 20 alpha-numerical characters (A-Z, a-z, and 0-9). U
y the receiving system to.identify the user and check the validity of the request. UIC might be
Counting purposes. Fieldtequipment needs to have means to input both UICs (e.g. input dialog).

Hentification code 2 is optional and allows further identification of the user or his project.
le: A GPS receiver-sends a user identification message (uic1 HEPSLGNO02376 and uic2 dB Los
D,HEPSLGN@23876,DB Los 23*hh<CR><LF>

VBW.=.Dual ground/water speed

hce.)

up to 61

ODE -
hote the

IC will be
recorded

bferenced and ground-referenced speed data.
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$--VBW, x.x, x.X, A, X.X, X.X, A, X.X, A, X.X, A*hh<CR><LF>

Commentp:
1) Transyerse speed: "-" = port,
Longifjudinal speed: "-" = astern.

2) The sfatus field should not be a null field.

8.3.106 VDM - AIS VHF data-link message

|— Status 2): stern ground speed,
A = data valid, V = data invalid
Stern transverse ground speed 1), knots
Status 2): stern water speed,
A = data valid, V = data invalid
L Stern transverse water speed 1), knots
L Status 2): ground speed,
A = data valid, V = data invalid
L Transverse ground speed 1), knots
= Tongitudinal ground speed 1, Knots
L Status 2): water speed, A = data valid, V = data invalid
- Transverse water speed 1), knots
— Longitudinal water speed 1), knots

This septence is used to transfer the entire contentiof a received AIS message patket, as
defined fin ITU-R M.1371 and as received on the VHF Data Link (VDL), using the “six-pit” field
type. The structure provides for the transfer~of long binary messages by using |multiple

sentencps.

Data me¢ssages should be transmitted in-as few sentences as possible. When a data message

can be accommodated in a single senténce, then it shall not be split.

1--VDM, K,X,X,a,s—s,x*hh<CR><LE>

Comments:

1

2)

3)

4)

|‘ |— Numiber of fill-bits, 0 to 5 5
Encapsulated ITU-R M.1371 radio message %)
AIS channel 3)
Sequential message identifier, 0 to 9 2)
Sentence number, 1t0o 9 1)
— Tetal'number of sentences needed to transfer the message, 1t0 9 1)

The length of an ITU-R M.1371 message may require the transmission of multiple sentences. The first field
specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The second field identifies the
order of this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields.

The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sequentially
assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is used. For a
message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential message
identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This allows
for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken collectively,
contain a single message. This may be a null field for messages that fit into one sentence.

The AIS channel is indicated as either “A” or “B”. This channel indication is relative to the operating conditions
of the AIS unit when the packet is received. This should be a null field when the channel identification is not
provided. The VHF channel numbers for channels “A” and “B” are obtained by using a “query” (see 7.3.5) of the
AIS unit for an ACA sentence.

This field supports up to 60 valid characters. Under certain conditions, this field may support up to a maximum
of 62 valid characters:
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a)

b)

c)

When the message can be transmitted using a single sentence, the sequential message identifier field is set

to

null allowing an additional valid character in this encapsulated field.

When the AIS channel field is set to null an additional valid character is allowed in this encapsulated field.

The maximum number of 62 valid characters is only possible when the conditions allow both the sequential
message identifier and AIS channel fields is set to null.

5) This cannot be a null field. See “x4” in 7.3.4.

8.3.107 VDO - AIS VHF data-link own-vessel report

This sentence is used to transfer the entire content of an AIS unit’s broadcast message packet,
as defined in ITU-R M.1371 and as sent out by the AIS unit over the VHF data link (VDL) using
the “six-bit” field type. The sentence uses the same structure as the VDM sentence formatter.

I--VDO,

Comment

1) The lg
specif
order

The s
assign
messg
identif
for the
contai

The A
chann
when

chann
ACA gentence.

This f
of 62

2)

3)

4)

a)

b)

c)

w
to

W
Th

K,X,X,a,5—s,Xx*hh<CR><LF>

L I— Number of fill-bits, 0 to 5 )
Encapsulated ITU-R M.1371 radio message %)
AIS channel 3)
Sequential message identifier, 0 to 9 2)
Sentence number, 1to 9 1)
L Total number of sentences needed to transfer the message, 1to 9 1)

P .

ngth of an ITU-R M.1371 message may require the trahsmission of multiple sentences. The
es the total number of sentences used for a message, mihimum value 1. The second field ide
bf this sentence in the message, minimum value 1. These cannot be null fields.

equential message identifier provides a messagelddentification number from 0 to 9 that is sg
ed and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is u
ge requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential
cation number. It is used to identify the senfences containing portions of the same message. T
possibility that other sentences might bg interleaved with the message sentences that, taken cg
h a single message. This may be a nuthfield for messages that fit into one sentence.

IS channel is indicated as either/*A” or “B”, "C” or “D”, where "C" and "D" is used for the |
els 75 and 76 respectively. This\channel indication is relative to the operating conditions of th
he packet is received. This §heuld be a null field when the channel identification is not provided
el numbers for channel codes™A” and “B” are obtained by using a “query” (see 7.3.5) of the AIS

eld supports up to_60 valid characters. Under certain conditions, this field may support up to a
alid characters:

hen the messagei can be transmitted using a single sentence, the sequential message identifier f
null allowing«@n additional valid character in this encapsulated field.

hen theAlS "channel field is set to null an additional valid character is allowed in this encapsulatg

e maximum number of 62 valid characters is only possible when the conditions allow both the

mg

first field
htifies the

quentially
ed. For a
message
his allows
llectively,

ng range
b AIS unit
The VHF
linit for an

maximum

ield is set

d field.

equential

ssage identifier and AIS channel fields is set to null.

5) This cannot be a null field. See “x4” in 7.3.4.

8.3.108 VDR - Set and drift

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

Direction, degrees magnetic
Direction, degrees true
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8.3.109 VER - Version

This sentence is used to provide identification and version information about a device. This
sentence is produced as a reply to a query sentence.

In order to meet the 79-character requirement, a “multi-sentence message” may be needed to
convey all the data fields.

For example, an equipment may output the VER sentence autonomously upon power-up.

$--VER,x,x,aa,c--c,c--c,c--¢,c--C,C--C,Cc--C,Xx*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

Deper
messg
value
identif
sentel
(see @

The d
is bas
the de

Vendd
2000,

Theu

When
used

station.

The d
chara
be usg

= Sequential message identifier )
Hardware revision %)
Software revision °)
Model code (product code) %)
Manufacturer serial number 5) 6)
L Unique identifier 4)
L Vendor ID 3)
- Device type 2)
- Sentence number, 1t0 9 1)
 Total number of sentences needed, 1to 9 1)

P .

ding on the number of characters in each data field, it may be necessary to use a “multi
ge” to convey a “VER reply.” The first data field _specifies the total number of sentences needed,
1. This is the total number of sentences required to transmit the information. The second
es the sentence number, minimum value 1.\ Sentence number refers to the sequence numfj
ce within the total number of sentences. The tenth data field provides the sequential messag¢g
omment 7).

bvice type is used to identify the manufactured purpose of the device. Choice of the device typdg
ed upon the designed purpose of ‘the device. It is set into the equipment based upon the primary
vice and remains constant eveh.ifthe user defined talker identifier feature is used.

r identification (Example: either the NMEA 0183, 3-character “Manufacturer’'s Mnemonic Code”
5-digit “Numeric Manufacgturer’s Code”, 5 characters maximum).

hique identifier is us€d for system level identification of a station, 15 characters maximum.

used with AIS statiens, on output, this data field is the AIS station’s unique identifier. When a
hs the unique<identifier, it should be the MMSI of the station (for example, the “Real MMSI” o

ata field\length may be 32 characters maximum. When large character lengths are used a
ter sentence limit would be exceeded for a single sentence, a series of successive VER senteng
bd t0 'avoid the problem (using data fields 1, 2, and 10 to ensure the multiple VER sentences ar

tsentence
minimum
data field
er of the
identifier

identifier
design of

or NMEA

h MMSI is
f an AtoN

d the 80
es should
B properly

assoc

ated’by the listener). Though null fields can be used for data fields contained in other senten

es of the

series

, the unique 1dentifier 1ield should always contain the same value In every sentence of the series.

The manufacturer’s serial number for the unit. Note, this “internal” manufacturer’s serial number may or may not

match

the physical serial number of the device.

The sequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sequentially
assigned and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 after 9 is used. For a
message requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential message
identification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. This allows
for the possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken collectively,

contai

n a single message. This data field may be a null field for messages that fit into one sentence.

8.3.110 VHW - Water speed and heading

The compass heading to which the vessel points and the speed of the vessel relative to the
water.
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, XX, T, x.x, M, x.x, N, x.x, K"hh<CR><LF>

I—I— Speed, km/h
Speed, knots
Heading, degrees magnetic

Heading, degrees true

VLW - Dual ground/water distance

The distance travelled, relative to the water and over the ground.

NOTE Two additional fields have been added to the previous VLW sentence, and the description and title have

been rew
informatid

$--vLW

8.3.112

rded to provide for distance relative to ground. This brings the sentence in line with the str

cture and

n provided by the VBW sentence.

XX, NLXC XN, XN X X N*hh<CR><LF>

~ |—|— Ground distance since reset, nautical miles
Total cumulative ground distance, nautical miles

Water distance since reset, nautical miles
Total cumulative water distance, nautical miles

VPW - Speed measured parallel to wind

The component of the vessel's velocity vector parallel to the“direction of the true wind djrection.

Sometin

$--vPW

8.3.113
This se

during 1
paramet

$--VSD,

VSD - AIS voyage static data

he voyage. However, the information often changes from voyage to voya
ers in this sentence ‘support a number of the ITU-R M.1371 messages.

X.X,X.X,X.X,c—C,hhmmss.ss,xx,XX,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>

L |— Regional application flags, 0 to 15 8)
Regional application flags, 0 to 15 8)
Estimated month of arrival at destination, 00 to

nes called "speed made good to windward" or "velocity made good to windward"}.
X.X,N,x.x,M*hh<CR><LF>
|—|— Speed, m/s, "-" = dowhwind
Speed, knots, "-" = downwind

htence is used to entersinformation about a ship’s transit that remains relatively static

je. The

2 (UTC) ©)

Estimated day of arrival at destination, 00 to 31 (UTC) ©)

L Estimated UTC of arrival at destination )
L Destination, 1-20 characters 4)

L Persons on-board, 0 to 8 191 3)

L Maximum present static draught, 0 to 25,5 m 2)

- Type of ship and cargo category, 0 to 255 1)

Comments:

1) Type of ship and cargo category are defined under Message 5 of ITU-R M.1371. The descriptions of ship and
cargo are indicated by a number. The values are defined in ITU-R M. 1371, Message 5. A null field indicates

that th

is is unchanged.

2) The draught is reported in units of metres. Valid range is 0 to 25,5. The value 0 = not available and the value
25,5 indicates that the draught is 25,5 m or more. A null field indicates that this is unchanged.
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3) Current number of persons on-board including crew. Valid range is 0 to 8 191. The value 0 = not available and
the value 8 191 = 8 191 or more people. A null field indicates that this is unchanged.

4) The characters that can be used in the destination are listed in the ITU-R M.1371, 6-bit ASCII. Some of these
characters are reserved characters in Table 1. These characters should be represented using the * method
(see 7.1.4). A null field indicates that the previously entered destination is unchanged. The string of characters
‘OCCCCRCERRREERECEE@@@@@@’" are used to indicate that the ship’s destination is not available.

5) If the hour of arrival is not available, “hh” should be set to 24. If the minute of arrival is not available, “mm”
should be set to 60. The seconds option “ss.ss” of the field may be set to “00” as the AIS unit only broadcasts
hours and minutes. A null field indicates that this is unchanged.

6) The day and month of arrival are in UTC. The field is a fixed two-digit number requiring leading zeros. If the day
of arrival is not available, “00” should be the number for the day. If the month of arrival is not available, “00”
should be the number for the month. A null field indicates that this is unchanged.

7) The navigational status is indicated using the following values, a null field indicates the status is unchanged
(refergnce I TU-RMt37 1, Message +, navigationat status parametery:

0 = undef way using engine 4 = constrained by draught 9 = reserved for High Speed Craft (HSC)

1 = at anghor 5 = moored 10 = reserved for Wing In)Ground (WIG)
2 = not upder command 6 = aground 11 to 14 = reserved for future use
3 = restricted manoeuvrability 7 = engaged in fishing 15 = default
8 = under way sailing
8) Definifion of values 1 to 15 provided by a competent regional authority. Walue should be set to zero|(0), if not

8.3.114| VTG - Course over ground and ground speed
The actual course and speed relative to the ground;

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

Commentp:

1
2)

used for any regional application. Regional applications should notluse zero. A null field indicates that this is
unchahged (reference ITU-R M.1371, Message 1, reserved for the{regional applications parameter).

i_“— Mode indicator 2
Speed over ground, km/h 1)
Speed.6ver ground, knots 1)
Course over)ground, degrees magnetic
Course overiground, degrees true
The speed over the ground should always be non-negative.

The mode indicater provides status information about the operation of the source device (such as positioning
systems, velocity“sensors, etc.) generating the sentence, and the validity of data being provided. Th¢ possible
indicalionsaré.as follows:

A = Autenomous mode;

D = Differential mode;
E = Estimated (dead reckoning) mode;
M = Manual input mode;

P = Precise. Satellite system used in precision mode. Precision mode is defined as: no deliberate degradation
(such as selective availability) and higher resolution code (P-code) is used to compute position fix. P is
also used for satellite system used in multi-frequency, SBAS or Precise Point Positioning (PPP) mode;

S = Simulator mode;

N = Data not valid.

The mode indicator field should not be a null field.

8.3.115 WAT - Water level detection

This sentence provides detection status of water leakage and bilge water level, with monitoring
location data.
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,a,hhmmss.ss,aa,xx,xx,xxx,a,a,c--c*hh<CR><LF>

L L Message description text 9)
Override setting 8)
Alarm condition 7)

Detection point number or detection point count ©)
Second location indicator °)
 First location indicator 4)
— Type of water alarm system 3)
— Time stamp 2)
L Message type 1)

us for section: Number of faulty and activated condition reported as number in fields 4.and 5. T

e section

may be a whole section (one or both of the location indicator fields are null) or a sub-section. The sfatus S is

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

E:
F:
2) Time
3) Indica
WL =
Bl =
HD =
oT =
4) First |

Status for each water level detector. (E may be used to indicate an event.)

Fault in system: location indicator fields define the sections when provided

vhen this status/message was valid. This may be a null field.

or characters showing system detecting water level. The field is two fixed characters.
Water level detection system,;

High water level by bilge system;

Water leakage at hull (shell) door;

others.

bcation indicator characters showing detectionylocation. This field is two characters. The contgnt of this
field ig not defined by this standard, but the two location fields should uniquely define the source for th

b alarm.

5) Second location indicator character showing detection location. This field is two characters.The contgnt of this

field ig not defined by this standard, but the twoilocation fields should uniquely define the source for th

6) This fi
level

7) When

N =
H =
J=
L=
K =
X =
8) This fi
0=
N =

leld is three fixed numeric characters»\When the message type field is E this field identifies the h

normal state;

alarm state (thteshold exceeded);

alarm state (extreme threshold exceeded);

alarm_state’ (low threshold exceeded, i.e. not reached);

alarm state (extreme low threshold exceeded, i.e. not reached);

fault (state unknown).

b alarm.

gh-water-

letection point. When the message type field is S this field contains the number of the watdr leakage
detection points. When the message\type field is F this field is a null field.

the message type field is.S or F this field should be a null field. When the message type field is E this
field ig a single character specified by the following:

eld includes a single character specified by the following:
Override mode (water allowed in space);

Normal mode (water not allowed in space);

If there is no override setting, this should be a null field.

9) Descriptive text/level detector tag. If a level detector identifier is string type, it is possible to use
instead of above level detector location fields. Maximum number of characters will be limited by maximum
sentence length and length of other fields.

8.3.116

WCV - Waypoint closure velocity

this field

The component of the velocity vector in the direction of the waypoint, from present position.
Sometimes called "speed made good" or "velocity made good".
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X.X,N,c--c,a*hh<CR><LF>

L l— Mode indicator 1)

Waypoint identifier
Velocity component, knots

Comments:

1) Positioning system mode indicator:

A =Au

tonomous mode;

D =Differential mode;

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

= mated (daad rackaonina) mad.
E = Estimated{deadreckening) de
M = Manual mode;
S =Simulator mode;

N=D
The posit

8.3.117

hta not valid.

WNC - Distance waypoint to waypoint

Distanc¢ between two specified waypoints.

$--WNG

8.3.118

Latitude]

$--WPL

8.3.119

X.X,N,x.x,K,c--c,c--c*hh<CR><LF>

L |— FROM waypoint identifier
TO waypoint identifier
Distance, km

Distance, nautical miles

WPL - Waypoint location

and longitude of specified waypoint.

.1,a,yyyyy.yy,a,c--c* hh<CR><LF>

Waypoint identifier
Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S

XDR*=Transducer measurements

oning system mode indicator field should not be a null field.

Measurgment data from transducers that measure physical quantities such as temperature,

force, pressure, frequency, angular or linear displacement, etc. Data from a variable number of
transducers measuring the same or different quantities can be mixed in the same sentence.
This sentence is designed for use by integrated systems as well as transducers that may be
connected in a "chain" where each transducer receives the sentence as an input and adds on
its own data fields before retransmitting the sentence.

$--XDR,

a,X.X,8,C-=C,.cuvnrnrnnnnnn. a,x.x,a,c--c*hh<CR><LF>

Transducer No. 1 ID
Units of measure, transducer No. 1 2)
Measurement data, transducer No. 1
—  Transducer type, transducer No. 1 2)

~ ‘—I— Transducer "n" 1)
Data, variable number of transducers
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1) Sets of the four fields "type-data-units-ID" are allowed for an undefined number of transducers. 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.

2) Allowed transducer types and their units of measure are:

Transducer Type field Units Comments
Temperature C C = degrees Celsius
Angular displacement A D = degrees "-" = anticlockwise
Absolute humidity B K = kg/m? Kilograms per cubic metre
Linear displacement D M = metres "-" = compression
Frequendy F H = Hertz
Salinity L S = ppt ppt = parts per thousand
Force N N = newtons "-" = compréssion
Pressure P P = pascals "-" =ydcuum
Flow ratg R I = litres/s
Tachomgter T R = revolutions/min
Humidity H P = per cent
Volume \ M = cubic metres
Voltage U V = volts
Current | A = amperes
Switch off valve S None (hull) (1) : 8II;IFC(I5(P)§ED
Generic G Naone (null) X.X = variable data

8.3.120| XTE - Cross-track error, measured

Magnitude of the position error perpendicular to the intended track line and the dirgction to
steer tofreturn to track.

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

L

\Statns 2)

l- Mode indicator 1) 2)
Units, nautical miles

Direction to steer, L/R
Magnitude of cross-track error
Status: A = data valid V = Loran-C cycle lock warning flag

Comments:

A = data valid WV =1 ORAN — C blink or SNR warning

V = general warning flag for other navigation systems
when a reliable fix is not available

1) Positioning system mode indicator:

A = Autonomous mode;

D = Differential mode;

E = Estimated (dead reckoning ) mode;

M = Manual input mode;

S = Simulator mode;

N = Data not valid.
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2) The positioning system mode indicator field supplements the positioning system status fields (fields 1 and 2);
the status fields should be set to V = invalid for all values of indicator mode except for A = Autonomous and D =
Differential. The positioning system mode indicator and status fields should not be null fields.

8.3.121 XTR - Cross-track error, dead reckoning

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*nh<CR><LF>

L L Units, nautical miles
Direction to steer, L/R
L Magnitude of cross-track error

8.3.122| ZDA - Time and date
UTC, dgy, month, year and local time zone.
$--ZDA,|hhmmss.ss, XX, XX, XXXX, XX, XXx*hh<CR><LF>

\‘ I— Local zone minutes 1),00to +59
Local zone hours 1), 00 hito +13 h
Year (UTC)
Month, 01 to 12 (UTC)
Day, 01 to 31 (UTC)

— UTC

Commentp:

1) Local time zone is the magnitude of hours plusdthe magnitude of minutes added, with the sign of Ipbcal zone
hours| to local time to obtain UTC. Local zone: is generally negative for East longitudes with local gxceptions
near the international date line.

Example: At Chatham Is. (New Zealand) at 1230 (noon) local time on June 10, 1995:
$GPZDA,234500,09,06,1995,-12,45*6 C<CR><LF>

In the Cook Islands at 1500 local time on June 10, 1995:
$GPZDA,013000,11,06,1995,10,30*4A<CR><LF>

8.3.123| ZDL - Timetand distance to variable point

Time and distance to a point that might not be fixed. The point is generally not a|specific
geographic peint but may vary continuously, and is most often determined by calculafion (the
recommlended turning point for sailboats for optimum sailing to a destination, the whgel-over
point forl vessels making turns, a predicted collision point, etc.).

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

l- Type of point: C = collision
T = turning point
R = reference (general)
W = wheel-over
Distance to point, nautical miles
— Time to point, 00 h to 99 h

8.3.124 ZFO - UTC and time from origin waypoint

UTC and elapsed time from origin waypoint.
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$--ZFO, hhmmss.ss, hhmmss.ss, c--c*hh<CR><LF>

L I— Origin waypoint ID
Elapsed time, hh = 00 to 99
UTC of observation

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

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

| | | ImY ' ' H
T olrauurt wdypJuUlll

£ 1
Ul

Time-to-go, hh = 00 to 99
UTC of observation

9 Applications

9.1 Example parametric sentences

9.1.1 General

These gxamples are intended as samples of correctly constructed parametric sentencs
are repfesentative samples only and show part of thewide range of acceptable variations

possiblg with sentences. They shall not necessarily be ysed as templates for sentences|

9.1.2 Example 1 - LORAN-C latitude/longitude

This expmple gives present position in latitude/longitude, as determined by LORAN
three character mnemonic in the address, GLL, indicates that the data is present po
latitude/Jongitude. The time (UTC) of the position fix is 09 h, 13 min and 42 s. Decimal

are not pvailable and the decimal point.is*optionally omitted.
the navigation receiver as indicated by.status A.

There are no warning flag

$LCGLL, 4728.31, N, 12254.25,W;091342, A,A*4C<CR><LF>

Time of position fix
— Units designator (west)
— Longitude: 122°, 54,25’

L Sentence terminator

\— Checksum 4C HEX
Mode indicator: A = autonomous mg
Receiver status: no warnings

s. They

-C. The
sition in
seconds
s set in

de

Unitsdesigmator{rorth)

— Latitude 47°, 28,31’

— Address: LC = LORAN-C, GLL = present position
— Start of sentence

9.1.3 Example 2 — LORAN-C arrival alarm

This example illustrates arrival alarm data. The mnemonic code for arrival alarm is AAM. In this
case, the address field is "LCAAM" for LORAN-C arrival alarm. The first data field shows "V"
indicating the radius of the arrival circle HAS NOT been entered, the second data field is "A"
showing that the perpendicular to the course line, at the destination, HAS been crossed.
The third and fourth fields show the radius and units of the destination waypoint arrival circle
".15, N" for 0,15 nautical miles. Data field 5 is the waypoint identifier field of valid characters.
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$LCAAM,V, A,.15, N, CHAT-N6*56<CR><LF>

L I— 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

9.1.4

Example 3 — Proprietary sentence

A proprietary sentence has the following general format:

$Paaa--

{

1
Pro
Start

A specit
that des

$PSRDA

N
Pro
— Start

9.1.5

The foll
receiver

- 79 character sentence or less

............................................ *hh <CR><LF>

J L |— End of sentence
Data, 72 character max. Checksum

hree characters from manufacturer's mnemonic code

prietary sentence identifier

of sentence

ic example will have little meaning to sOmeone other than the particular mand
igned the sentence:

N003[470738][1224523]???RST47,3809, A004 *47<CR><LF>

L I— End of sentence

Any series of valug(non-reserved) Checksum 47 HEX
Characters of manufacturer's choice

lanufacturer's unique.assigned code
prietary sentenee-identifier
of sentence

Example4 — RMA examples

bwing ,group of sentences show a typical progression of output data as a L(
atquires stations:

facturer

DRAN-C

a) $LCRMA,V,,,,,14162.38,,,,,,N *6F<CR><LF>
Data invalid, only one TD acquired. Fields where data is not yet available are null fields;
b) $LCRMA,V,,,,,14172.3, 26026.7,,,,,N *4C<CR><LF>

Two

TDs acquired but not settled, data invalid;

c) $LCRMA, A,,,,,14182.3, 26026.7,,,,,A *5B<CR><LF>
Data valid, two TDs cycled but latitude/longitude not yet calculated;
d) $LCRMA, A,4226.26,N,07125.89,W,14182.3,26026.7,8.5,275.,14.0,W ,A*05<CR><LF>
Normal operation;
e) $LCRMA,V,4226.26,N,07125.89,W,14182.3,26026.7,8.5,275.,14.0, W,N*1D<CR><LF>
Data invalid, potential LORAN-C problem;
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f) $LCRMA,A,4226.265,N,07125.890,W,14172.33,26026.71,8.53,275.,14.0,W,D*3B<CR>
LORAN-C operating in high resolution mode.

9.1.6 Example 5 — FSI examples
The following sentences show typical applications for remote control of radiotelephones:

a) $CTFSI, 020230, 026140, m, 0*14<CR><LF
Set transmitter 2 023 kHz, receiver 2 614 kHz, mode J3E, telephone, standby;
b) $CTFSI, 020230, 026140, m, 5*11<CR><LF>

MF/HF radiotelephone set transmit 2 023 kHz, receive 2 614 kHz, mode J3E, telephone,
medfum powetr,

c) $CTFSI,, 021820, o, *2D<CR><LF>

Set receiver 2 182 kHz, mode H3E, telephone;
d) $CDFSI, 900016,, d, 9*0811CR><LF>

Set YHF transmit and receive channel 16, F3E/G3E, simplex, telephone, high power;
e) $CTFSI, 300821,, m, 9*17<CR><LF>

Set [MF/HF radiotelephone to telephone channel 821, for.‘example transmit 8 455 kHz,
recejve 8 779 kHz, mode J3E, telephone, high power;

f) $CTFSI, 404001,, w, 5*08<CR><LF>

Set [MF/HF radiotelephone to teletype channel 1<in¥4 MHz band, for example fransmit
4 17R,5 kHz, receive 4 210,5 kHz, mode F1B/J2B\teleprinter, medium power;

g) $CTFSI, 416193,, s, 0*00<CR><LF>

MF/HF radiotelephone set to teletype channel 193 in 16 MHz band, for example trapsmitter
16 784,5 kHz, receiver 16 902,5 kHz, mode F1B/J2E ARQ, telex/teleprinter, standby;

h) $CTFSI, 041620, 043020, |, 9*0A<CR><LF>

Set [MF/HF radiotelephone transmit 4 162 kHz, receive 4 302 kHz, mode F1C/FRC/F3C,
facs|mile machine, high power;

i) $CXFsSI,, 021875, t, *3A<CR>kLF>
Scanning receiver set to. 2. 187,5 kHz, mode F1B/J2B, receive only, teleprinter/DSC.

9.1.7 Example 6 — MSK/MSS examples

The follpwing sentences show applications of query to a beacon receiver: GPS receiyer (GP)
query se¢ntences _to a data receiver (CR).
a) request for configuration information:
SGPERQMSKEI2E<CR<F
reply could be
$CRMSK,293.0,M,100,A,10,1*6F<CR><LF>
b) request for signal strength, S/N ratio:
$GPCRQ,MSS*36<CR><LF>
reply could be
$CRMSS,50,17,293.0,100,1*55<CR><LF>

9.1.8 Example 7 — DSC and DSE sentences

The following sentences might be output from a DSC capable VHF radio upon reception of a
distress message (from another ship) with enhanced position resolution.

$CVDSC,12,3601234560,12,05,00,1474712519,0817,,,S,E,*51
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$CVDSE,1,1,A,3601234560,00,12345678*0C
The fields of the first sentence indicate:

a) distress call;

b) from MMSI 360123456;

c) category distress (implicit in a distress call);

d) sinking (code 105);

e) respond by radiotelephony (G3E/F3E code 100);
f) position 47 47N 125 19W;

g) timerofposition68+t:

h) null;

i) null;

j) end pf sequence (no acknowledgement request);
k) expdnsion sentence to follow;

I) sentence checksum
$xxDSE},1,1,A,3601234560,00,12345678*0C

The fielgls of the second sentence indicate:

1) expdnsion sentence;

2) of which this is the first (and in this case only);
3) message sent automatically (not requested). Thisfield probably not too useful in thi$ case;
4) from MMSI 360123456;

5) with|data containing enhanced position resolution;
6) 1234 minutes latitude and.5678 longitude (i.e. position 47 47.1234N 125 19.5678W;
7) sentence checksum.

The follpwing are all DSC sentences received by an MF/HF radio.

All shipg’ distress relay from*011234567 for ship 999121212 at 47 47N 122 19W at time 12:34
on fire.

$CTDS(,16,0112345670,12,12,09,1474712219,1234,9991212120,00,S*19

All shipg safety.call from 011234567 to work J3E on 4125 kHz RX only.

$CTDSC16,0112345670;08,09,26,041250,,;S* 1
9.1.9 Example 8 — FIR, DOR and WAT sentences

An example is given in Annex E.

9.2 Example encapsulation sentences

An example is given in Annex F.

9.3 Examples of receiver diagrams

The illustrative diagrams in Figure 3 and Figure 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.
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N-channel
J-FET

N N \,\'§|< Opto-isolator

IEC

B ¢ *

Figure 3 — Example 1, J-FET, N channel, opto-isolator based listener circuit

A o — a
- NPN
/N N4 :,'§|<‘ Opto-isolator
B C ® 1

IEC

Figure 4 — Example 2, NPN opto-isolator based listener circuit
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Annex A
(informative)

Glossary

The definitions which follow are included for additional understanding of this standard, but may
not command universal acceptance.

accuracy: in navigation, measure of the error between the point desired and the point
achieved, or between the position indicated by measurement and the true position (compare
with precision).

addresg field: for sentences in this standard, fixed length field following the\begginning
sentence delimiter "$" (HEX 24); for approved sentences, composed of a two-character talker
identifief and a three-character sentence formatter; for proprietary sentences, 'leomposgd of the
character "P" (HEX 50) followed by a three-character manufacturer identification code.

additional secondary factor: in LORAN-C, a correction in additionto* the secondary phase
factor cprrection for the additional time (or phase delay) for transmission of a low-frequency
signal over a composite land-sea path when the signal transit time,is based on the free-space
velocity.

AIS: automatic identification system.

alarm: fenotes a condition that has to be recognised; or acted upon immediately, for ¢xample
depth mfinimum limit exceeded, anchor deep.

apparent wind: see relative wind.
approved sentence: sentence which.isJisted in this standard and annexes.

arrival alarm: alarm signal issyed by a voyage tracking unit which indicates arrival at| or at a
pre-detgrmined distance from, a-waypoint (see arrival circle).

arrival [circle: artificial \boundary placed around the destination waypoint of the |present
navigatipn leg, the entering of which will signal an arrival alarm.

arrival perpendicular: crossing of the line which is perpendicular to the course line and which
passes through-the destination waypoint.

azimuth._horizantal direction of a celestial paint from a terrestrial point_expressed as the

angular distance from a reference direction, usually measured from 000° at the reference
direction clockwise through 359°.

ASCIl: American standard code for information interchange. A seven-bit wide serial code
describing numbers, upper and lower case alphabetical characters, special and non-printing
characters. See American National Standards Institute (ANSI) ANSI X 3.15, ANSI X 3.16 and
ANSI X 3.4.

atomic time: time obtained by counting the cycles of a signal in resonance with certain kinds of
atoms.

autopilot: see heading control system.
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bearing: horizontal direction of one terrestrial point from another, expressed as the angular
distance from a reference direction, usually measured from 000° at the reference direction
clockwise through 359°.

beaufort wind scale: numerical scale for indicating wind speed. Beaufort numbers (or forces)
range from force 0 (calm) to force 12 (hurricane).

blink: in LORAN-C, signal used to indicate that a station is malfunctioning. Intended to prevent
use of that signal for navigation.

checksum: for this standard, a mandatory validity check performed on the data contained in
the sentences, calculated by the talker appended to the message, then re-calculated by
the listeher for comparison to determine if the message was received correctly.

commuhpication protocol: method established for message transfer between. astalkgr and a
listener which includes the message format and the sequence in which the messages dre to be
transferfed. Also includes the signalling requirements such as baud rate,(stop bits, parity, and
bits per|character.

course:| horizontal direction in which a vessel is steered or intended'to be steered, expressed
as angu|ar distance from north, usually from 000° at north, clockwise through 359°. Strictly, the
term applies to direction through the water, not the direction intended to be made good pver the
ground (see track). Differs from heading.

course [over ground (COG): term used to refer to. the direction of the path over| ground
actually[followed by a vessel (a misnomer, in that courses are directions steered or intgnded to
be steened through the water with respect to a reference meridian).

cross track error (XTE): distance from the;vessel's present position to the closest pdint on a
line between the origin and destination waypoints of the navigation leg being travelled.

cycle Igck: in LORAN-C, comparison; in time difference, between corresponding carrigr cycles
containgd in the rise times of a master and slave station pulse is called cycle match. This value
when rgfined to a determination’/of the phase difference between these two cycles rgsults in
cycle logk (see also envelope-to-cycle distortion).

data field: in a sentence) field which contains a data value.

diagnoqatic: usually denotes a failure, or warning of deterioration in a system, for ¢xample
engine flailuresmalfunction.

dead reckoning: process of determining the position of a vessel at any instant by applying to
the last well-determined position (point of departure or subsequent fix) the run that has since
been made, usually based on the recent history of speed and heading measurements.

delimiter: in this standard, character or characters used to separate fields or sentences. The
following delimiters are used in this standard:

Field delimiters:

e ASCII "$" (HEX 24) for address field
e ASCII "," (HEX 2C) for data fields
e ASCII "*" (HEX 2A) for checksum field

Sentence delimiters
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e carriage return <CR> and line feed <LF> (HEX ODOA)

NOTE 1 <CR><LF> is not required to precede the first sentence transmitted.

deprecated sentence: sentence not to be used for new designs (see 7.5).

depth sounder: instrument which determines the depth of water by measuring the time interval
between the emissions of a sound and the return of its echo from the bottom.

destination: immediate geographic point of interest to which a vessel is navigating. It may be
the next waypoint along a route of waypoints or the final destination of a voyage.

deviatign: angle between the magnetic meridian and the axis of a compass card, expressed in
degrees| east or west to indicate direction in which the northern end of the compass| card is
offset from magnetic north.

DGNSS} Differential GNSS, the use of GNSS measurements, some ,or| all of which are
differentially corrected.

DGPS: Differential GPS, the use of GPS measurements which are, differentially corrected.

Doppler speed log: instrument which measures the relative motion between a vessel|and the
reflective sea bottom (for bottom return mode) or suspended particulate matter in the stleawater
itself (for water return mode) by measuring the frequency shifts between a transmifted and
subsequently echoed acoustic or electromagnetic signal

drift: speed of a current.
echo squnder: see depth sounder.

envelope-to-cycle distortion (ECD):'time relationship between the phase of the LORAN-C
carrier gnd the time origin of the envelope waveform.

event: |s used to log a condition that has occurred and/or track the operation ¢f some
conditiop. Events are normally defined, for example transfer of control to the bridge.

fault: is| a technical problem in one of the system components that will reduce the availability,
or futurg availability,~of some or all functions.

field: in thisSstandard, character or string of characters immediately preceded by| a field
delimite[ (see‘delimiter).

fixed field: in this standard, field in which the number of characters is fixed. For data fields,
such fields are shown in the sentence definitions with no decimal point. Other fields which fall
into this category are the address field and the checksum field (if present).

Galileo: a European Union project for a satellite navigation system.

geoid: surface along which the gravity potential is equal everywhere (equipotential surface)
and to which the direction of gravity is always perpendicular.

geometric dilution of precision (GDOP): value representing all geometric factors that
degrade the accuracy of a position fix which has been derived from a navigation system.

global navigation satellite system (GNSS): any single or combined satellite navigation
system. Currently the options are: GPS, GLONASS and combined GPS/GLONASS.
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GLONASS: an all-weather, continuous satellite navigation system, maintained by the Russian
Space Forces. Normally composed of 24 satellites in 3 orbital planes with 8 satellites in each
plane. The spacing of satellites in orbit is arranged so that a minimum of 4 satellites will be in
view to users worldwide to provide position dilution of position (PDOP) of 6 or less.

global positioning system (GPS): all-weather, continuous satellite navigation system. The
fully deployed operational system is intended to provide highly accurate position and velocity
information in three dimensions and precise time and time interval on a global basis, to an
unlimited number of authorized users.

great circle: intersection of the surface of a sphere and a plane through its centre.

great circle chart: chart on which a great circle appears as a straight line or approximgtely so.

great cjrcle direction: horizontal direction of a great circle, expressed as angular distance
from a reference direction.

group repetition interval (GRI): (of a particular LORAN-C chain) specified time interval for all
stations|of the chain to transmit their pulse groups. For each chain a minimum group re¢petition
interval lis selected of sufficient duration to provide time for each 'station to transmit its pulse
group aphd additional time between each pulse group so that signals from two or more |stations
cannot overlap in time anywhere within the coverage area.

gyrocompass: compass having one or more gyroscopes as the directive element, and which is
north-sgeking. Its operation depends upon four «hatural phenomena: gyroscopic| inertia,
gyroscopic precession, the earth's rotation and gravity:

gyropilpt: automatic device for steering a vessel by means of control signals received from a
gyroconjpass (see heading control system),

gyroscope: rapidly rotating mass free_.to move about one or both axes perpendiculgr to the
axis of rotation and to each other.

heading: horizontal direction in ' Which a ship actually points or heads at any instant, exjpressed
in angular units from a teference direction, usually from 000° at the reference direction
clockwige through 359°, (See true heading and magnetic heading).

heading control system: automatic device for steering a vessel so as to maintain hepding in
an intended direction. Mechanical means are used to steer the rudder. A radio ngvigation
system (s often:connected to correct for track errors, or to select new destinations.

heading to”steer: difference between the bearing to destination (from present positijon) and
track made good, applied to the bearing to the destination to produce a heading that will guide
the vessel to the destination.

horizontal alert limit (HAL): See IEC 61108-3.

horizontal dilution of precision (HDOP): similar to GDOP, except elevation factors are
ignored.

horizontal protection level (HPL): the radius of a circle in the horizontal plane, with its centre
being at the true position, which describes the region which is assured to contain the indicated
horizontal position.

keel: longitudinal timber or plate extending along the centre of the bottom of a ship and often
projecting from the bottom.
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line of position (LOP): in LORAN or DECCA navigation systems, vector obtained by
measurement of the time difference between the receipt of the master and slave signals which
is then used to select a corresponding LOP from a chart or table. Two or more intersecting
LOPs are required to obtain a position fix.

listener: in this standard, recipient of messages across an interconnecting link.
log: instrument for measuring the speed or distance or both travelled by a vessel.

LORAN: general designation of one group of radionavigation systems by which a hyperbolic
line of position is determined through measuring the difference in the times of reception of
synchropized pulse signals from two fixed transmitters

magnetjc bearing: bearing relative to magnetic north; compass bearing Corregted for
deviatiop.

magnetjc heading: heading relative to magnetic north.

manufacturer identification code: in this standard, three charagter“-manufacturer identifier,
usually an acronym derived from the company name, for use by< manufacturer as part of the
address|field in formulation of proprietary sentences.

Mercatgr map projection: conformal cylindrical map {grojection in which the surface of a
sphere or spheroid, such as earth, is conceived as developed on a cylinder tangent ajong the
equator| Meridians appear as equally spaced vertical lines and parallels as horizontal lines
drawn flarther apart as the latitude increases, stich that the correct relationship between
latitude | and longitude scales at any point is-dnaintained. Also known as Mercafjor map
projection.

messagde: two or more sentences with the same sentence formatter. Messages are us¢d when
two or more sentences are needed tosconvey related data that exceeds the maximum sgentence
Iength.rTThis only applies to those-sentence formatters that are defined with key fields
supporting multi-sentence messages.

navigatjon leg: portion of.a\voyage upon which the vessel currently travels. Each leg fonsists
of two Waypoints, an origin, a destination, and a line between them, upon which thg vessel
travels.

null field: indicates that data is not available for the field. Indicated by two ASCIl commas, i.e.
""" (HEX 2C2C),-or, for the last data field in a sentence, one comma followed by the checksum

delimitef ""((HEX 2A).

NOTE 2 The ASCII null character (HEX 00) is not to be used for null fields.

one-way communication protocol: protocol established between a talker and a listener in
which only the talker may send messages (compare to two-way communication protocol).

origin waypoint: starting point of the present navigation leg.

precision: measure of how close the outcome of a series of observations or measurements
cluster about some estimated value of a desired quantity, such as the average value of a series
of observations of a quantity. Precision implies repeatability of the observations within some
specified limit and depends upon the random errors encountered due to the quality of the
observing equipment, the skill of the observer and randomly fluctuating conditions such as
temperature, pressure, refraction, etc. (compare with accuracy).
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proprietary sentence: sentence to be sent across the interconnecting link which is not
included in the list of approved sentences of this standard. All proprietary sentences sent over
the interconnecting link contain a unique talker identifier which begins with a "P" (HEX 50)
followed by a three-character manufacturer identification code.

relative bearing: bearing relative to heading or to the vessel.

relative wind: the speed and relative direction from which the wind appears to blow with
reference to a moving point (also called apparent wind).

rhumb line: line on the surface of the earth making the same oblique angle with all meridians.
A rhumhb.line is a Qtraigh’r line an a rhumb (nr I\/Ipr(‘atnr) prnjprfinn

rhumb direction: the horizontal direction of a rhumb line, expressed as angular_distarice from
a referepce direction. Also known as Mercator direction (see Mercator map projection).

RM- sehtence: recommended minimum acceptable (RM-) sentence, a'Composite sentence
recomrr}lended by this standard to ensure interoperability between talkérs and listener$ and to
ensure fhat all data considered necessary for navigation is sent by a.particular navigatign unit.

route: planned course of travel, usually composed of more than one navigation leg.

route system: any system of one or more routes and/of routing measures aimed at feducing
the risk| of casualties during a voyage which may inelude such items as traffic separation
schemep, recommended tracks, restricted areas, inshore traffic zones, etc.

semi-fixed field: data fields having a base.other than 10, but using base 10 to |express
precision of the final term (such as minutes expressed as units with a decimal trailer instead of
secondq in a base 60 field, or seconds expréssed with a decimal trailer).

selected waypoint: waypoint currently selected to be the point towards which the vessel is
travelling. Also called "TO" waypoint, destination or destination waypoint.

sentendge formatter: in this standard, three-character sentence identifier which follpws the
talker identifier and is ineluded as part of the address field. The sentence formatterg are an
integral part of the sentenee definitions provided by this standard and annexes.

set: dirgction towards which a current flows.

D

signal-ffo-noise ratio (SNR): ratio of the magnitude of a signal to that of thg noise
(interferpniee), often expressed in decibels.

speed log: instrument for measuring a vessel's speed through water and/or speed over
ground. A single axis speed log normally measures speed along the longitudinal (fore/aft) axis
of the vessel, while a dual axis speed log measures speed along the transverse
(port/starboard) axis as well (see also Doppler speed log).

speed made good: adjusted speed which takes into account factors such as drift and wind
speed. Can be estimated or computed by a navigation receiver.

speed over ground (SOG): speed of a vessel along the actual path of travel over ground.

talker: originator of messages across a link.
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talker identifier: first two characters following the "$" (HEX 24) in a sentence (address
characters 1 and 2); selected from Table 4.

time difference (TD): in LORAN-C, time difference measured from the time of reception of the
master station signal to the time of reception of the slave station signal.

track: intended or desired horizontal direction of travel with respect to the earth. The track
expressed in degrees of the compass may differ from the course due to allowances made in
the course for such factors as sea and weather conditions in order to resume the desired track
(see track made good).

track made goaod- single resultant direction from a point of departure to a point of arrival at
any givgn time.

transducer: device that converts one type of energy to another, such as a Joudspeaker that
changesg electrical energy into acoustical energy.

true bearing: bearing relative to true north; compass bearing corrected/for compass erfor.
true heading: heading relative to true north.

two-way communication protocol: protocol established between a talker and a listener in
which the listener may also issue requests to the talkerswhen required (compare to gne-way
communication protocol).

UAIS: upiversal automatic identification system.

UART: pniversal asynchronous receiver/transmitter which produces an electrical signal and
timing fpr transmission of data over a communications path, and circuitry for deteclion and
capture [of such data transmitted from another UART.

universfal time coordinated (UTC): time scale based on the rotation of the earth ywhich is
dissemihated by most broadcast time services (compare with atomic time).

variable field: data field which may or may not contain a decimal point and which may vary in
precisioh following the decimal point depending on the requirements and the accuragy of the
measuring device (talker).

variation: angle between the magnetic and geographic meridians at any place, exprgssed in
degrees| and-minutes east or west to indicate the direction of magnetic north from true njorth.

voyage aata—Frecoerae I~} ce—or—ad 263 : pe g
vessel and maintaining a secure record for subsequent analysis in the event of a collision,
sinking or other incident.

warning: is similar to alarm but need not be acted upon immediately.
waypoint: reference point on a track.

wide area augmentation system (WAAS): an augmentation to GNSS which uses
geostationary satellites to broadcast GNSS integrity and correction data and additional ranging
signals.
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B.1

Annex B
(normative)

Guidelines for methods of testing and required test results

General

The EUT (equipment under test), including all necessary test equipment shall be set up and
checked to ensure that it is operational before testing commences. The manufacturer shall
provide sufficient technical documentation of the EUT.

The ma}vufacturer shall provide, unless otherwise agreed, all necessary test repartsifor type
approval (including customers documents).

Where |appropriate, tests against different clauses of this annex may-s be carfied out
simultaneously.

B.2 Definition of environmental conditions for the tests

The tesfts shall be carried out at normal environmental conditions as defined in IEC 60945
except for the test of B.4.5 which shall be performed at the‘environmental conditions as|defined
in IEC 60945 for the class of the EUT.

B.3 Examination of the manufacturer's documentation

Check fpr completeness according to this standard (IEC 61162-1).

Check [the availability of the defined minimum sentences on the EUT (receiving and

transmitting).

Check t

ne documentation of approved and proprietary sentences:

appnoved sentences fer'conformity with the standard;

proprietary sentences for conformity with the standard and the documentation

man
field

note

ufacturer;
5 that anerequired or acceptable to a listener;

d unused fields to a talker;

of the

trangmission interval for each sentence;

interface port selection

Check the used talker — IDs.

Check the hardware requirements:

outp
load

ut drive capability of talker;

requirement as listener;

current software and hardware revision;

interface pin configuration;

electrical isolation of the input circuits for compliance with IEC 60945;

description, schematic and PCB of listener receive and talker driver circuits, citing actual

com

ponents and devices used, including connector type and part number.
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B.4 Test of hardware

B.4.1 Interface units

(see 5.6.3)

For compatibility of the hardware, standard tests shall be used as defined in ITU-T X.27/V.11
for all transmitter interface units where compliance with ITU-T X.27/ V.11 is not documented.
B.4.2 Input circuit test

(see 5.6.4)

The redeiver unit shall be connected to a data-source with a differential voltage gf 2,0 V.
Confirm| by measurement that the current does not exceed 2,0 mA. The datacsourfe shall
transmif appropriate sentences for this EUT. All sentences shall be received |and detected
without any errors or degradation.

B.4.3 Check of electrical isolation
(see 5.6.9)

Check ip the manufacturer’s documentation that the isolation, of the receiver betweeh signal
line "A” return line "B”, or shield and ships ground or power fulfil the requirements of
IEC 60945.

B.4.4 Maximum input voltage test

(see 5.6.4)

Between the connectors ‘A’ and ‘B’ of the interface a voltage of 15V shall be appligd for at
least 1 min. This test shall be carried out.with both polarities of applied test voltage. |After all
tests the function of the interface shall bechecked for any malfunction or damage.

B.4.5 Test arrangement for performance tests according to IEC 60945

The following test shall be carried out for testing capability of interconnection dufing the
temperdture tests defined.iin IEC 60945. Where the equipment manufacturer specifies a
temperdture range outside) that specified in IEC 60945, the manufacturer’s specificatipon shall
be employed.

To test the transmitting interface of the EUT, connect it to a reference-receiving interface that
compliep with<Clause 5. To test the receiving interface of the EUT, connect it to a rgference
transmittinglinterface that complies with Clause 5. The reference equipment shall be|outside
ropriate
out any
errors or degradation. The check of the result can be carried out directly or indirectly at the
receiving unit.

B.4.6 Test under maximum interface workload

After activating all ports of the EUT with the maximum number of approved sentences to be
transmitted and/or received (channel workload 80 % to 90 %), the performance of the EUT
shall not be degraded in any way. At least one of these sentences shall be usable for the EUT.
The EUT may give an alert for a minor function not supported by the selected sentence, but the
main function of the EUT shall be operational without any degradation. The test shall be carried
out for 30 min.
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B.4.7

B.4.71

- 139 -

Test for correct parsing of sentences

Test for correct use of special characters starting a sentence

There are 2 special characters which can occur on a line. The $ starts a parametric sentence,
! starts an encapsulated sentence. It is not mandatory for the EUT to implement the use of all
2 cases, but it is mandatory that if the EUT does not implement one of them that the EUT does
not experience any malfunction when receiving any of 2 cases. This issue should be tested by
sending simulated dataflow of mixed examples of all 2 to EUT and by observing correct

behavior of EUT.

Refer to Table B.1 as an example.

Table B.1 — Example — Special characters

Send to equipment Expected Actual value/effects observed on|the EUT
Special| characters der t qt EUT value/effects on the
under test (EUT) EUT Remark Result

Transmigsion data $HEHDT,359.94,T*hh |EUT does not
flow of 3 [special experience any
characters malfunction when

!A|VDM,1,1,,1,1000h receiving any of the

>BCQpOeU@dN' o7Pj |2 cases.
$ paramgtric 89n0000,0*hh
sentencej
B.4.7.2 Test for correct parsing of received sentences
Any chgracters between the <CR><LF> and the.start of the next sentence should be jgnored.
This issjue should be tested by sending simulated dataflow of mixed examples of intg¢rleaved
valid and invalid characters between senténices to EUT and by observing correct behavior of
the EUT]|.
Refer to Table B.2 as an example.

Table B.2 — Example — Parsing

. Expected Actual value/effects observed on|the EUT
. Send to equipment
Parsing der test (EUT value/effects on the
under test (EUT) EUT Remark Result
Ignore any characters |Place Observing correct
between the 1234567890abcdefge |behaviour of the EUT.
<CR><LH> and the hijkimopqsrtuvwxyz <>
start of the néxt uoa; #@€
sentenc - -
in front of a valid
sentence
B.4.7.3 Test for future extension of received sentences

The provision for extending parametric sentences is to add comma separated fields between
the last parameter field and the checksum delimiter character (asterisk). This capability should
be tested by sending simulated dataflow of mixed examples with extended sentences with
appropriately adjusted checksum to the EUT and by observing correct behavior of the EUT.

Refer to Table B.3

as an example.
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Table B.3 — Example — Future extensions

Future extension

Expected Actual value/effects observed on

the EUT

Send to equipment
value/effects on the
under test (EUT) EUT Remark

Result

Add comma Add Observing correct
separated fields behaviour of EUT.
between the last
parameter field and |5 5 valid sentence
the checksum

delimiter character

(asterisk)

B.4.8

For test

The EU
operatio
recorde

B.4.9

(see Clau
B.4.9.1

By alter

These d

a)
b)
c)

Test
Tesf

Test
mod

Refg

Tesf
and

Refg
Tesf

[ shall be connected to transmitting sources as defined by the manufacturer fo

j and analysed for corruption against this standard.

e 7)

Test under long term conditions

ng the capability of the EUT working constantly.

n. This test shall be carried out for 30 min, and all data transmitted by the EUT

Protocol test of the interface of the EUT

Data strings transmitted by the EUT

ng the parameters of the EUT, appropriate data strings shall be transmitted.

ata strings are received by test equipment which is able to display the sentence

of conformity with the manufacturer's documentation and this standard (IEC 61
of status accuracy for all statis’and operation mode indications.

of data accuracy corresponding with the status information and the selected o
e.

r to Table B.4 as an‘example.

of checksum accuracy. The checksum of the sentences shall be checked wi
dynamic sentenees.

r to Table/B.5 as an example.
of transmitting intervals (if necessary)

normal
shall be

S.

162-1).

peration

th static
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Table B.4 — Example — Data string GGA sent
by the EUT to the test receiver (listener)

$--GGA, hhmmss.ss", ILI®, a®, yyyyy.yy(4), a®, x® xx®, xx®, xx& MO, x xM M2, x X" sxxx1*hh<CR><LF>
Field Field label Value sent from EUT Received value
(and operational state) in the data sentence at the test receiver
1 UTC of position Value at the EUT
2+3 Latitude, N/S Value at the EUT
4+5 Longitude, E/W Value at the EUT
6 GPS quality indicator — Fix not 0
avaiable-orrvatid(thaste-be
set at EUT)
GPS quality indicator — GPS 1
SPS mode, fix valid (has to be
set at EUT)
GPS quality indicator — 2
Differential GPS, SPS mode, fix
valid (has to be set at EUT)
GPS quality indicator — GPS 3
PPS mode, fix valid
Real time kinematic, satellite 4
system used in RTK mode with
fixed integers
Float RTK, satellite system 5
used in RTK mode with floating
integers
Estimated (dead reckoning) 6
data
Manual input mode 7
Simulator mode 8
7 Number of satellites in use, 00- Value at the EUT
12, may be different from the
number in view
8 Horizontal dilution of precision Value at the EUT
(HDOP)
9 Antenna altitude @bove/below Value at the EUT (always in
mean-sea-level\(geoid) metres, also when the displayed
value is not in this unit)
10 Units of @antenna altitude, m "M", also when value at the
EUT not shown in metres
11 Geoidal separation Value at the EUT (always in
metres, also when the displayed
value is not in this unit)
12 Units of geoidal separation, m "M", also when value at the
EUT not shown in metres
13 Age of differential GPS data Value at the EUT if differential
mode, otherwise null field
14 Differential reference station ID, Value at the EUT if differential
0000 — 1023 mode, otherwise null field (for
GPS)

Table B.5 — Example — Checksum data sent

Set condition

Actual condition

Each sentence shall send the correct checksum
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Data strings received by the EUT

Artificially generated data strings with various content and formatting shall be sent to the EUT.
are generated by the above-mentioned means and in accordance with the
manufacturer's documentation.

These

a) Test
Refe
b) Test
Refe
c) Test

of correct evaluation of the data.

r to Table B.6 as an example.

of correct evaluation of all status indications and the selected operation mode.
r to Table B.6 as an example.

of adequate reaction in case of incorrectness corresponding with the status

info
Refe
d) Test
Refe
e) Test
Refq
f) Test
Refq
g) Test
Refg

Where the transmitted or received data corresponds-to that shown on the display of t

this dat4

Otherwi
compari
compari

mation and the setected operation mode.

r to Table B.6 as an example.

of correct evaluation of the checksum.

r to Table B.7 as an example.

of break of data line.

r to Table B.8 as an example.

of the required receiving intervals (if necessary).
r to Table B.9 as an example.

of talker ID (if necessary).

r to Table B.10 as an example.

shall be compared directly with that sentby the test equipment.

e, if the data is altered or combjned with other data so that direct accs
son is not possible, parts of thel\test shall be adapted appropriately so that
son is possible.

he EUT,

bss and
indirect
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Table B.6 — Example — Data string GNS received by the EUT

$xxGNS, hhmmss“),IIII.II,(2),a(3),yyyyy.yy(4),a(s),c--c(e),xxm,x.x(s),x.x(g),x.x“o),x.x“1),x.x“z),a“3)*hh(14)<CR><LF>

Send to

Actual value/effects

Field | Field label | ©duipment Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
under test
(EUT) Remark Result
UTC of No value (Time = Time of fix based on UTC,
L position 123456.12 not to be used as UTC)
5432.1000,N 54°32.1000' N
Latitude ;
2.3 Null field , N
S 5432.1000 [nvald data shall be Clearly marked
null field
01234.5600,E |012°34.5600' E
L ongitude ;
445 i Null field , E
E/W 01234.5600 Invalid data shall be clearly marked
null field
ANN
DNN
FNN Indication of position system
PNN GPS or GNSS (dependent gn‘talker) and
RNN position quality
A = Autonomous
D = Differential
NAN
E = Estimated
NDN
F = Float RTK
NFN
M = Manual input mode
NPN
N = No fix
NRN .
P’)= Precise
R = Real time kinematic
NNA S = Simulator mode
NAD NOTE
NNF o .
- If Mode indicator is
6 Mode indicataf NNP A, D, F, P or R then data are valid.
NNR
E NN
MNN
SNN Other modes
E = Estimated (dead reckoning) mode
NEN M = Manual input mode
NMN N = No fix
NSN S = Simulator mode
NOTE
If Mode indicator is
NNE E, M, S or N then data are invalid
NNM

NNS

Invalid data shall be clearly marked



https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

— 144 —

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

$xxGNS, hhmmss“),IIII.II,(2),a(3),yyyyy.yy(4),a(s),c--c(e),xxm,x.x(s),x.x(g),x.x(m),x.x“1),x.x“z),a“3)*hh(14)<CR><LF>
Send to Actual value/effects
Field | Field label | ©duipment Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
under test
(EUT) Remark Result
Null field
Any other Data marked as invalid
characters
Numbers of
7 satellites in 04 4
use
Horizontal
8 jllutl_o_n of 10 1.0
brecision
HDOP)
A\ntenna
bltitude
bbove/below
mean
9 43.5,M 43,5 m
ea level —
Units of
bntenna
bltitude, m
[Seoidal
Eeparation -
10 Units of 12.3,M 12,3 m
jeoidal
Eeparation, m
Nge of
11 Hifferential 5 5
5PS data
Differential
12 eference 0130 0130
station 1D,
D000 — 1023
S = Safe
L C = Caution
Navigational
13 btatus U = Unsafe
ndicator L .
V = Navigational status not valid
\%
This field should not be a NULL field
Table B.7 — Example — Checksum data received
Send to Actual value/effects
Checksum equipment Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
under test
(EUT) Remark Result
correct Right values displayed
wrong
Test Checksum without After timeout of max. 10 s:

checksum at
EUT

Data marked as invalid
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Table B.8 — Example — Break of data line

Send to Actual value/effects
Interruption equipment Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
under test
(EUT) Remark Result
Interrupt of Switch off After timeout of max. 30 s:
transmission transmission | pata marked as invalid
Table B.9 — Example — Receiving interval
Send to Actual valuefeffects
Recei(ing interval equipment Expected value/effects on the EUT observed-omthe EUT
under test
(EUT) Remark Result
XX's.
Min. reqyired receiving
interval ih accordance |(Note the No failure at the EUT until min. required
with manpfacturer’'s min _re_quwed receiving interval is received
documenitation receiving
interval)
Table B.10 — Example — Talker ID
Send to Actual value/effects
Talker equipment Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
under test
(EUT) Remark Result
Talker 1D ($xxGNS) with talker Position marked,with the corresponding
GA, GP, GL, |positioning system
GN

If a comhined system is used, the talker is GN for
GNSS“and the mode indicator field has to be
evaluated to check the sensor source
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Annex C
(normative)

Six-bit binary field conversion

Valid characters (see Table 2).

Binary field, Most significant bit on the left. The two MSBs of the valid characters are not used.
Table C.1 specifies the six-bit binary field conversion.

Table C.1 — Six-bit binary field conversion table

ch\;::cdter Binary field ch\alfalii:ter Binary field

0 000000 P 100000
1 000001 Q 100001
2 000010 R 100010
3 000011 s 100011
4 000100 T 100100
5 000101 U 100101
6 000110 v 100110
7 000111 w 100111
8 001000 ) 101000
9 001001 a 101001

001010 b 101010
; 001011 c 101011
< 001100 d 101100
= 001101 e 101101
> 001110 f 101110
! 001111 9 101111
@ 010000 h 110000
A 010001 [ 110001
3 010010 j 110010
@ 010011 k 110011
D 010100 [ 110100
E 010101 m 110101
F 010110 n 110110
G 010111 o 110111
H 011000 p 111000
! 011001 q 111001
J 011010 r 111010
K 011011 s 111011
L 011100 t 111100
M 011101 u 111101
N 011110 v 111110
o 011111 W 111111
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The six-bit binary field conversion can be done mathematically as well as with Table C.1.

The algorithm to convert a 6-bit binary field to the appropriate 8-bit valid IEC 61162-1 character
field is shown in Figure C.1 (see below). Similarly, an algorithm can also be used to convert the
valid IEC 61162-1 characters to the 6-bit binary values as shown in Figure C.2 (see below).

6-bit binary
YES NO
Binary <
101000
?

A\ 4 A 4
Add Add
00110000 00111000
\ 4 \ 4
Table C.1

Valid character

IEC

Figure C.1 — 6-bit binary code converted to valid IEC 61162-1 character

Consider the following examples:

000001 is less than 101000,therefore add 00110000
00110000
00110001 = 31, = 1 (see)Table 2)

000010 is less than‘101000, therefore add 00110000

00110000
00110010 =(32},¢, = 2 (see Table 2)

111 A0 e neat laca than ANANNAN 4 A
TU TS Ut ICoSo tialr T Toouu; t T

00111000
01110010 = 72,4 = r (see Table 2)
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Table C.1
valid character

A 4

Add
101000

NO Sum > YES

10000000
?

A 4

Add Add
101000 100000

Y A 4

Binary =
6 LSB of . sum

IEC

Figure C.2 — Valid IEC 61162-1.character converted to 6-bit binary code
Considgr the previous examples:

The |valid character “1” (001.10001):

00110001 + 101000 = 04041001 which is not greater than 10000000.
Therefofe, add 10100040 01011001 = 10000001 and take the six right bits.
000001 fare the six<binary bits represented by a “1”.

The |valid-character “2” (00110010):

00110010+ 101000 =01011010 Wwhich is not greater than 10000000

Therefore, add 101000 to 01011010 = 10000010 and take the six right bits.
000010 are the six binary bits represented by a “2”.

The valid character “r’ (01110010):

01110010 + 101000 = 10011010 which is greater than 10000000.
Therefore, add 100000 to 10011010 = 10111010 and take the six right bits.

111010 are the six binary bits represented by a “r”.
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Annex D
(normative)

Alarm system fields

Table D.1 specifies the alarm fields.

The mandatory alarms required by a VDR are indicated in the IEC 61996 series.

Table D.1 — System alarm fields

Systelm indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
SG | Steering gear PU Power unit 001 Stop
002 Power fail
003 | Overload
004 | Phaseg fail
005 ¢| Hydraulic fluid level low
010~ Run
CL Control system (actuator, 001 Power fail
or drive unit for steering
signal)
PC | Propulsion control PC Propulsion control 001 Inhibition of starting of progulsion
engine
002 | Automatic shutdown
003 | Automatic slowdown
004 | Safety system override
005 | Operating in barred speed fange
System power supply mainjand
006 h
emergency feeders — failurg
CPP hydraulic oil pressure |- low
007 .
and high
CPP hydraulic oil temperatijire —
008 .
high and low
Control, alarm or safety sygtem,
009 .
power supply failure
RC Remote control system 001 Power fail
002 | System abnormal
003 | Governor control abnormal
004 | Propeller pitch control abnormal
MN Monitoring system 001 Normal power source — fail
Individual power supply to control,
002 monitoring and safety systems —
fail
Integrated computerized system:
003 f
data highway abnormal
004 Integrated computerized system:
duplicated data link — failure
AL Group alarm system 001 Power fail

002

Personnel alarm
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
003 | Dead man alarm
004 | Request backup OOW
SP System power source 001 Main feeder — fail
002 | Emergency feeder — fail
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AM | Agxiliary machinery EP Ellaer?ttrlc power generator 001 Voltage — low and high
002 | Current — high
003 | Frequency — high and low
004 | Failure of'online generator
005 | Bearinglub. oil inlet pressure — low
Generator cooling inlet punjp or fan
006 .
motor — fail
Generator cooling medium
007 )
temperature — high
RM High voltage rotating 001 Stationary windings temperpture —
machine high
FO Fuel oil system Settling and service tank lepel —
001 )
high and low
Overflow tank and drain tank level
002 -
— high
ST Stern tube lub. Oil 001 Tank level — low
BL Boiler 001 Automatic shutdown
MS Propulsion machinery 001 Bilge level — high
space
002 | Air condition system — fail
003 | Fire detected
oT Others 900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
DE | Diesel plant FO Fuel oil 001 Fuel oil tank heating contro] and
temp. display and alarm — Righ
002 Fuel oil engine inlet pressure — low
Fuel oil before injunction pump
003 :
temp. — high and low
004 | Leakage from high pressure pipe
LO Lubricating oil 001 Lub. oil to main bearing pressure —
low
002 Lub. oil to thrust bearing pressure —
low
Lub. oil to crosshead bearing
003
pressure — low
004 | Lub. oil to camshaft pressure — low
005 | Lub. oil to camshaft temp — high
006 | Lub. oil inlet temp. — high
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L . Sub-system/equipment .
System indicator (field 2) indicator (field 3) Type of alarm (field 5)
ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
007 Thrust bearing pads temp temp —
high
Main, crank, crosshead bearing oil
008 .
outlet temp. — high
009 | Cylinder lubricator, flow rate — low
010 | Lub. oil tanks, level — low
TC Turbo-charger 001 Lub. oil inlet, pressure — low
009 ] I HI laot 4 I
862—tub—oitouttet—temp—high
PS Piston cooling 001 Coolant inlet, pressurei-loiw
002 | Coolant outlet, temp. = high
003 | Coolant outlet, flow — low
004 | Coolant expansion tank, leyel — low
SC Seawater cooling 001 Seawater‘cooling pressure |- low
FW Cy||r_1der fresh water 001 Water inlet pressure — low
cooling
002 Water outlet from cylinder, femp. —
high
Oily contamination of engine
003 . .
cooling water system — fail
004 Cooling water expansion tahk, level
— low
CA Compressed ait 001 Starting air before main shit-off
valve, pressure — low
002 | Control air, pressure — low
003 | Safety air, pressure — low
SA Scavenge air 001 Scavenge air box, temp. — high
002 Sca}venge air receiver watef, level
— high
EH Exhaust gas 001 Exhaust gas, temp. — high
Exhaust gas deviation from
002 ]
average, temp. — high
Exhaust gas before tarbo-charger,
003 4
temp. — high
Exhaust gas after tarbo-chgrger,
004 4
temp. — high
FV Fuel valve coolant 001 Coolant, pressure low
002 | Coolant, temp. — high
003 | Coolant expansion tank, level — low
EG Engine 001 Rotation — wrong way
002 | Engine, overspeed
oT Others 001 Reduction gear lub. oil inlet,
pressure — low
900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
ST | Steam turbines plant LO Lubrication oil 001 |F(’)rvcvassure at bearing inlet — high and
002 | Temp. at bearing outlet — high
003 | Filter differential pressure — high
004 | Gravity tank level — low
LC I;;Etll(;?ting oil cooling 001 Pressure — low
802—TFemp—atouttet—high
003 | Expansion tank level —Now
SW | Seawater 001 Pressure — low
SM Steam 001 Pressure at throttle — low
002 | Gland seal €xhaust fan — fdilure
003 | Asterm;guardian valve — faill to open
CD Condensate 001 Condgenser level — high and| low
002 .| €ondensate pump pressurg — low
003'/| Condenser vacuum — low
004 | Salinity — high
RT Rotor 001 Vibration level — high
002 | Axial displacement — large
003 | Overspeed
004 ggﬁ(f)tdstopped — excess of get
PW Power, 001 Throttle control system power
failure
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
GT | Gas turbine plant FO Fuel oil 001 Pressure — low
002 | Temp. — low and high
LO Lubricating oil 001 Inlet pressure — low
002 Inlet temp. — high
003 | Main bearing oil outlet temp. — high
004 Fifter differentiatpressure = high
005 | Tank level — low
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
SA Starting 001 Stored starting energy level — low
002 | Automatic starting failure
CB Combustion 001 Flame failure
EH Exhaust gas 001 Temp. — high
TB Turbine 001 Vibration level — high
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment

indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
002 Rotor axial displacement — large
003 | Overspeed
004 | Vacuum at compressor inlet — high
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
EP | Electric propulsion plant PG Propulsion generator 001 Bearing lub. oil inlet pressure — low
002 | Voltage — off-limit
003 | Frequency — off-limit
Stationary windings’'temperpture —
004 )
high
005 | Failure of'online generator
006 | Transfén of standby generator
Generator cooling medium
007 )
temperature — high
008\.)| Generator cooling pump — failure
309 Iqter-pole windings tempergture —
high
PA Propulsion motor —,AC 001 Bearing lub. oil inlet pressure — low
002 | Armature voltage — off-limit
003 | Frequency — off-limit
004 S_tat|onary windings temperpture —
high
005 | Failure of online generator
006 | Transfer of standby generafor
Motor cooling medium temperature
007 :
— high
008 | Motor cooling pump — failure
PD Propulsion motor — DC 001 Bearing lub. oil inlet pressure — low
002 | Armature voltage — off-limit
003 | Motor overspeed
004 | Failure of online generator
005 | Transfer of standby generajor
Motor cooling medium temperature
006 :
— high
007 | Motor cooling pump — failure
PS Propulsion SCR 001 Overload (high current)
SCR cooling medium temperature —
002 )
high
003 | SCR cooling pump — failure
TF Transformer 001 Transformer winding temp — high
oT Others 900

999

Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
PB | Propulsion boiler FW Feed water 001 Atmospheric drain tank level — high
and low
002 Deaerator level — high and low
003 | Deaerator pressure — high and low
004 | Feed water pump pressure — low
005 | Feed water temp. — high
006 | Feed water outlet salinity — high
BD Boiler drum 001 Water level — high and lew
002 | Water level — low-low
SM Steam 001 Pressure — high @andiow
002 | Superheater outlet temp. —|high
AR Air 001 Forced draft fan — failure
002 Rotating air heater motor —|[failure
003 | Fire-in boiler casing
FO Fuel oil 001 Pump pressure at outlet — Ipw
002 | Fuel oil temp — high and low
BN Burner 001 Atqmizing medium pressur¢ — off-
limit
002 Flame of burner — fail
003 | Flame sensor — fail
004 | Untake gas temp. — high
PW Power 001 Control system power failure
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
AB | Ayxiliary boiler FW Feed water 001 Feed water outlet salinity —|high
BD Boiler drum 001 Water level — high and low
SM Steam 001 Pressure — high and low
002 | Superheater outlet temp. —|high
AR Air 001 Supply air pressure — fail
002 Fire in boiler casing
EQ Eugl oil 004 Dllmp pressure at outlet low
002 Fuel oil temp — high and low
BN Burner 001 Flame of burner — fail
002 Flame sensor - fail
003 | Untake gas temp. — high
PW Power 001 Control system power failure
oT Others 900
| Other_s (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
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System indicator (field 2) Sub-system/equipment Type of alarm (field 5)
indicator (field 3)
ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
AD | Auxiliary diesel engine FO Fuel oil 001 Fyel oil leakage from injunction
pipe
002 Fuel oil temp. — high and low
003 | Service tank level — low
LO Lubricating oil 001 Bearing oil inlet pressure — low
002 | Bearing oil inlet temp. — high
003 E).raknkcase oil mist concentration —
hrigh
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
003 Expansion tank,,level — low|
ST Starting medium 001 Energy leyel > Tow
EH Exhaust gas 001 Exhaust gas, temp. — high
EG Engine 001 Engine, overspeed
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
AT | Ayxiliary turbine LO Lubrication oil 001 Pressure at bearing inlet — Jow
002 | Temp. at bearing inlet — high
003 | Temp. at bearing outlet — h|igh
LC I;;gt';?ting oil cooling 001 Pressure — low
002 | Temp. at outlet — high
003 | Expansion tank level — low
SW-\|*Seawater 001 Pressure — low
ST Steam 001 Pressure at inlet — low
co Condensate 001 Condensate pump pressurg — low
002 | Condenser vacuum — low
RT Rotor 001 Axial displacement — large
002 | Overspeed
oT Others 900
| Other§ (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
AG | Auxiliary gas turbine FO Fuel oil 001 Pressure — low
002 | Temp. — high and low
LO Lubricating oil 001 Inlet pressure — low
002 Inlet temp. — high
003 | Bearing oil outlet temp. — high
004 | Filter differential pressure — high
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
SA Starting 001 Stored starting energy level — low
002 | Ignition failure
CN Combustion 001 Flame failure
EH Exhaust gas 001 Temp. — high
RT Rotor 001 Vibration level — high
002 | Rotor axial displacement(=jarge
003 | Overspeed
004 | Vacuum at compressor inlet — high
oT Others 900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
CG | Cargo control plant CH Chemical cargo system 001 High and low temp. of cargp
002(("High temp. in tank
003 | Oxygen concentration in vojd space
004 Malfunctioning of temp. corjtrols of
cooling system
Failure of mechanical ventilation of
005
cargo tank
006 | Low temp. in inerted cargo fanks
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
LG LPG/LNG cargo system 001 High and low temp in cargo|tank
002 | Gas detection
003 | Hull or insulation temp. — hijgh
004 | Cargo high pressure
005 | Chlorine concentration
006 High pressure in chlorine cargo
tank
007 Liquid cargo in ventilation qystem -
fattare
Vacuum protection of cargo tank -
008 -
failure
009 | Inert gas pressure - high
010 | Gas detection equipment - failure
Gas detection after bursting disk
011 - .
for chlorine - failure
900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
oL Inert gas system 001 Low water pressure
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Sub-system/equipment

System indicator (field 2) indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents

002 High water level in scrubber

003 | Gas temp. - high

004 IG blower - failure

005 | Oxygen content volume - high

Power supply of automatic control

006 system - failure

007 Low water level in water seal

008 | High and low pressure of(gas
009 Insufficient fuel oil supply
010 | Power supply - failure
900
| Others (if 'necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
WD | Watertight door T 001 | Hydraulic fluid reservoir leviel low
cantroller
002 Gas pressure low
003 | Electrical power loss
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
HD | Hull (shell) door ———- ——-- 001 Door open or locking devic¢ not
cgntroller secured
(representative)
002 Power fail
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
FD | Fife door controller 3mm- ———- 001 System abnormal
002 Power fail
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user.)
999
FR | Fife detectiomsystem HT Heat detection type 001 System fail
002 Power fail
SM Smoke detection type 001 System fail
002 Power fail
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
OT | Other’s system ———- ——-- 900

Others (if necessary, it is possible

to define by user.)
999
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Annex E
(informative)

Example of use of FIR, DOR and WAT sentences

E.1 Example of the use of system status messages

Some sentences, currently FIR, DOR and WAT, are constructed to send complete system
status as well as changes in status for relatively large systems. The sentences can
accommodate systems with thousands of individual measurement points.

As this
acknowl|
transmis
construg
the prer

the senfences allow status to be sent for selectable sub-systems.

To enal
sentenc
instance
betweer
talker, o

An appf
(conditig

Comple
This ens

NOTE T
each, for
not close
the baud-

The foll
scenarig
sentenc

E.2 |

standard is a broadcast type protocol without any means for retransmiss
edgements from the receiver, system status transfers will normally réquirg
sions. This standard also has relatively low bandwidth so these .senten
ted to send the complete system status as efficiently as possible. Efficiency f
hise that most measurement points have the same value, for instance, norm

le the listener to detect problems in the talker or in the connection between th
es should be used as an “alive® signal. Each talker  sending data to a listg
, a voyage data recorder, should continuously transmit sentences with the
transmissions not exceeding 5 min. The listener{may assume there is a fau
r in the communication link, if no transmissions have been received in the last 1

opriate sentence should be transmitted, without unnecessary delay, when th
n) change of status.

e system status should be transmitted by the talker with a period not exceed
ures that rarely occurring changes.of state will be detected.

his can be achieved by sending all individual status messages every 2 h or by sending summary
example, fire zone and then only individual status for those units that are not normal (e.g. door
| or fire detectors that are not normal). The method employed will depend upon the number of
ate available.

s. The DOR sentence is used in the examples. Scenarios for the FIR arn
s are simjilar:

Jse of.system division codes

ions or
period
ces are
elies on
al. Also,

em, the
ner, for
interval
It in the
0 min.

ere is a

ing 2 h.

status for
s that are
units and

owing contains-'examples of how these sentences can be used in different usage

d WAT

These

ENtences attow the specification of where 1m the SysStenT a measurerment

point is

located. The division may be done based on the ship’s physical sub-division, for example into
decks and fire zones or may be done based on the system’s subdivision into, for example sub-
central and data acquisition communication loop.

For the examples below, the system diagram of Figure E.1 will be used as reference.
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IEC 61162-1
<« Main central Sub-central A

Sub-central B

L-01
L-02
L-03

Sub-central C

IEC

Figure E.T — Example system diagram

The majn central has the IEC 61162-1 link to external system status receivers.-The| system
itself is|divided into three sub-central units, each with a number of data acquisition |oops or
busses.|In this case, it may be useful to use the sub-central identificationf¢codes “A”,[“B” and
“C” as first division indicator and the loop number “01”, “02”, etc. as second.-division ind|cator.

NOTE The first division indicator should be exactly two alphanumeric characters, for example coded ag “CA” for
sub-centrgl A. The second division indicator should be numeric and exactly thrgle digits long, for example|[coded as
001 for lopp 01.

E.3 $end complete status

This example assumes that two units (unit 15 and 32) on loop 01 of central A and pne unit
(unit 26) on loop 02 on central B indicate “open fire door”. One unit (unit 5) on logp 03 of
central € is in fault. All other units indicate fire de@rs closed.

This can be reported from the main central by sending the following sentences:

$--DOR|, S, ,FD,,,004,,, *hh<CR><LF>

$--DOR|,E, ,FD,CA,001,015,0, 01015 Cabin 23*hh<CR><LF>
$--DOR|,E, ,FD,CA,001,032,0yWA01032 Locker 10*hh<CR><LF>
$--DOR|,E, ,FD,CB, 002,026,909, ,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>
$--DOR|,E, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LF>

It is als@ possible to report’the summary status per sub-central and even per loop if so desired.
If it is rgported by central, the sentences may look like the following.

$--DOR|, S, ,FD;€RA,,002,,, *hh<CR><LF>
$--DOR|, E, ,®#Py CA,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LF>
$--DOR|, E,,%FD,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>

$--DOR, S, ,FD,CB,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E, ,FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

$--DOR, S, ,FD,CC,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LF>

Reporting by central may be useful if many units are in abnormal states. Sending fewer event
messages per summary message reduces the chance for inconsistencies between summary
counts and individual event messages, due, for example to lost messages. Dividing
transmissions also allows the central to put some time between blocks of data.

The following rules should be followed when sending and receiving system status:

a) the summary status sentence and the following detailed condition messages should be sent
consecutively as a block with minimum time between the sentences and no other unrelated
sentences inside the block;
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b) when receiving a block, the receiver can consider the block finished when it receives an
unrelated sentence, when all expected detailed conditions have been received or when no
sentences have been received for 1 s. Any missing detailed conditions should in this case

be c

onsidered as lost.

E.4 Change measurement point status

The sentences only allow for one status code per measurement point at any one time. This
means that any new status sentence indicates a new status value. The following example
shows unit 26 on loop 2 of Central B to go through states “open”, “fault” and then back to

normal.

$--DOR|
$--DOR

$--DOR|

,E,,FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>
,E,,FD,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

,E,,FD,CB,002,026,C,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

Note that a fault in one unit should be signalled as an E-flagged sentence’ with a stat

of ‘X'.
The foll

a) only
that

b) a ch

bwing rules should be followed when sending and receiving system status:

a point is both in fault and in a special state, for example open;

change.

E.5

If a poin
be defe

NOTE T
status chg

As an e
to fault i

$--DOR
$--DOR
$--DOR
$--DOR

Point status change during a status update

red to after the current status.block has been fully transmitted.

his is an argument for dividinglong status blocks into shorter segments, to allow the interlaci
nges that may occur during 'status transmission.

xample, the statusblock from the previous example should be combined with a
n door 26 as shown in the sequence below.

, , FD, 4004, ,, *hh<CR><LFEF>
, , FD7€A,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LF>

" %FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

us code

one status value can be assigned to a measuremgnt-point. It is not possible to signal

ange in the status values should be sent as a Sentence as soon as possible after the

t changes its status during a general status update, the status change sentenc¢ should

ng of any

change

$--DOR|

S

E
,E,,&#¥D,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>
E

E

,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LFE>

$--DOR

,E,,FD,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

E.6 Failure in a sub-system

If a complete sub-system fails, for example Sub-central B, this should be signalled by a ‘F’ type
sentence indicating the failure area.

$--DOR

,¥,,FD,CB,,,,,Sub-central B*hh<CR><LF>

NOTE This may be followed by an ALR sentence to give more details of the problem.

In this case, the receiver should assume that all measurement units belonging to Sub-central B
are undefined until the sub-system can be determined to be back to normal again.
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E.7 Status updates when a sub-system is in fault

A status block cannot use total counts for the complete system when one sub-system is in
fault. In this case, system status updates should be sent by sub-system. This means that the
second option of the first example should be used as exemplified below.

$--DOR,S,,FD,CA,,002,,, *hh<CR><LF>
$--DOR,E,,FD,CA,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LF>
$--DOR,E,,FD,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>

$--DOR,F,,FD,CB,,,,, *hh<CR><LF>

$--DOR|, S, ,FD,CC,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR|,E, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LF>

The sub-system fault message should also be repeated in the status block.

E.8 $ignal a correction of a sub-system fault

Any new message indicating a valid status for any unit in a sub-system or a status mespage for
the sub{system itself should be interpreted as the sub-system béifg back to normal state. Any
of the bglow sentences should be so interpreted.

$--DOR,E, ,FD,CB,002,026,F,,B02026 Cabin 34*hRh<CR><LFEF>

$--DOR|,S,,FD,CB,,001,,, *hh<CR><LF>
$--DOR|,E, ,FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin\34*hh<CR><LF>

Until a |complete system status has been received, the receiver should assume |that all
measurgment points in the sub-system are_in the normal state, for example, “closed’| for fire
doors. Thus, the sender should send a sub#system status block as the first immediately after
the sub{system has been put back into normal operation.



https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

- 162 — IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

Annex F
(informative)

Example encapsulation sentence

F.1 Example encapsulation sentence

This example is intended as a sample of correctly constructed encapsulation sentences. It is a
representative sample only and shows part of the wide range of legal variations possible with
sentences. It should not necessarily be used as a template for sentences.

F.2 /LIS VHF data-link message VDM sentence encapsulation example

This stajndard supports the transport of encapsulated binary coded data. In general, the¢ proper
decoding and interpretation of encapsulated binary data will require access to infqrmation
developped and maintained outwith this standard. This standard contains informatjon that
describgs how the data should be coded, decoded, and structured. The,specific meanirg of the
binary data is obtained from the referenced standards.

What follows is a practical example of how encapsulated binary:coded data might be translated
into meaningful information. The example is drawn from the Operation of universal Alitomatic
Identification System (AIS) equipment built to the ITU-R M.1371 recommendations. The sample
sentenck that will be used in this example is:

Number of "fill-bits" (0 to 5)

Encapsulated ITU-R M.1371
radio message “

IAIVDM|1,1,,A,1P0000Nh1IT1svTP2r:43grwb05q4,0*01<CR><LF>

“— AlS channel

Sequential message identifier, (0 to 9)
Sentence number, (T to 9)
Total number-af;sentences needed to transfer the message, (1 to 9)

NOTE Sge VDM sentence:

F.3 Background discussion — Encapsulation coding

Before ¢onsidering the decoding process, it is necessary to understand the source of the binary
bits encapsulated in this string. AIS is a series of radio broadcasts that use the marine VHF
band. A number of messages may be broadcast by an AIS unit. The bit-by-bit descriptions of
the contents of these messages are documented in tables contained in the ITU-R M.1371.
Table F.1 is a sample from ITU-R M.1371-1. This table identifies all of the information needed
to convert the encapsulated binary bits into information. The table identifies the bits, gives
them parametric names, and units.

The bits listed in Table F.1 are the message data portion of a larger packet of binary bits that
are created and broadcast by an AIS unit. The sample VDM-sentence shown above is an
example of the output that would be created by every AIS unit that properly received a single
AIS unit's broadcast. Figure F.1 shows the message data portions of the "radio packet" that is
created and broadcast by an AIS unit. Only the message data bits (those described in the
tables — such as Table F.1) are encapsulated in the string contained in the VDM-sentence.
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Message Data (maximum of 168 bit for one-slot, maximum of 1 008 bit for five-slot)
5|6 [l 8|9 1011213141516 e 57
2 el 2| 2 ' |

1
?

2

?

3
?

4

?

158 | 159 | 160 | 161 | 162 | 163 | 164 165‘166 167 | 168

? ??2,.? ?2 . ?2/?? ?2?2,?2/?2 ? ?2,?|?

?‘???

IEC

Figure F.1 — Message data format

Assume, as an example, that the first 12 bit of the message data in Figure F.1 (bits 1 to 12)
are: 000001100000. These would be the first 12 bit coded into the VDM encapsulate string.
The VDM-sentence encapsulates data using the symbols of the "six-bit" field type. Each of the
64 possible combinations of ones and zeros that can make up a six bit binary string has been

: 4 H L b n T ; n Letad o Tabla O 4
assignegaumguevanacnaratter—neseassignmentsSarenSteth—ranre—G1-

For example, the first 12 bit would be divided into six bit strings, that is: 000004 \and {100000.
Using Tlable C.1, the binary string 000001 can be represented by a "1", andthe“binafy string
100000| can be represented by a "P". The first two characters in the VDM-sentence
encapsylated string would then be "1P". Note that observing upper and {lower case lIgtters is
important when using Table C.1.

The makimum number of message data bits that can be contained“in an AIS radio megsage is
1 008 bjt. This number of bits requires 168 six-bit symbols, This quantity of chardcters is
greater [than can be accommodated by a single standardy‘sentence. The encapsulation
sentencp structure has been designed to allow an encapsulation field to be broken into|smaller
strings {hat are transferred using multiple sentences. The important point to remember is that
the encapsulation fields from a multiple sentence group, identified by the sequence [number
field ang order by sentence number fields, be recombined into one continuous encapsulation
string.

Although the string being used in this example can fit into one sentence, it could also|be split
and trarjsferred using two sentences. In fact, it need not be split at any specific point. [The two
sentencg pairs below are equivalent and are proper sentences for the transfer of tHe same
encapsylation string.

I1AIVDM,2,1,7,A,1P0000R1IT1svT,0*58<CR><LF>
IAIVDM,2,2,7,A,P2r:43grwb05q4,0*0C<CR><LF>

IAIVDM,2,1,9,A,4P0000h1IT1svTP2r:43,0*7B<CR><LF>
IAIVDM,2,2,95A,9rwb0594,0*2F<CR><LF>

Note that the cOmplete encapsulated message data string itself does not change in|the two
pairs, byt that:the "checksum" for the sentences changes. Using either a VDM encagsulation
pair, thg encapsulated string remains:

1P0000h11T1svTP2r:43grwb05q4.

Figure F.1 shows the message data as a horizontal table of bits. This can be shown in other
ways. The left table in Figure F.2 shows how the message data bits can be redrawn in a table
with 6 columns and as many rows as are needed to hold all the message data bits. The
numbers in each of the table positions indicates the message data position of the bit in the AIS
unit's broadcast. Organising the bits in this manner allows easy use of the conversion
information shown in Table C.1 (see Annex C).

The following discussion will use "table lookup" methods to describe the decoding process. The
reader should also be aware that this standard also contains binary mathematical methods that
a computer would use to accomplish the same results.
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F.4 Decoding the encapsulated string

The background discussion, above, described how the AIS unit codes the received binary
message data bits into the characters of an encapsulation string. It explained that the AIS unit
e receives a broadcast message,

e organises the binary bits of the message data into 6-bit strings,

e converts the 6-bit strings into their representative valid characters — see Table C.1,

e assembles the valid characters into an encapsulation string, and

o transfers the encapsulation string using the VDM sentence formatter.

4%

Again, the sample sentence that will be used in this decoding and interpretation exampl
IAIVDM,1,1,,A,1P0000h11T1svTP2r:43grwb0594,0*01<CR><Lk>

A calculation shows that the checksum, 71y, is correct. This permits thetinterpretatign of the
sentencge content to continue. Based upon the definition of a "VDM" sentence, this is g "single
sentencke encapsulation of an AIS VHF data link message". This mgssage was produced by an
AIS unit. The binary data, that has been encapsulated, was received on the AIS upit's "A"
channell Also, no bits were added to the binary string when” it was encapsulated. The
remainder of this example will focus on the proper interpretation of| string:
"1P000Ph1IT1svTP2r:43grwb05q4".

The prdcess of decoding and interpreting the contents of the encapsulated string is|a three
step prgcess:

a) the string symbols are converted back into the binary strings that they represent;

b) the jpinary strings are organised or parsed using the rules contained in the referenced
docyiment, in this case Table F.1;

c) the [referenced document rules are’ used to convert the binary strings into the relevant
information.

F.5 Conversion from symbols to binary bits

Figure H.2 is a visual aid~that can be used to follow this process for the example string. The
table onl the left side‘ef Figure F.2, VDM bit positions, is provided as a reference that can be
used to|identify thie_exact bit position of the corresponding binary bit in the table on {he right
side, Bits représented by encapsulation symbol, of Figure F.2. The use of this "reference
grid" wil| become clearer as the example is discussed.

Down the-centre-of FigureF.2 is-a-column-into-which-the-example-string-has-been-entered from
top to bottom. The arrows in Figure F.2 provide an idea about how the logic of the decoding
process proceeds. Decoding of the VDM encapsulated string begins with the first symbol in the
string. In this case, the symbol is "1" and the corresponding binary string from Table C.1 is
"000001". The binary string is entered in the grid to the right of the "1", as indicated by the
arrow. These six bit occupy bit positions 1 to 6. The left most "0" is in position 1 and the right
most "1" is in position 6. Note how this corresponds with the reference diagram on the left of
Figure F.2.

The second symbol in the string, "P", is processed next. The "P" represents the binary string
"100000". This binary string is entered into the next row of the right grid — VDM bit positions 7
to 12. The same process is followed for each of the symbols of the encapsulated string down to
the last one, which is a "4". The "4" represents the binary string "000100". This binary string is
entered into the "last" row of the right grid — VDM bit positions 163 to 168.
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The process of loading up the right grid with binary strings is a mechanical process that has
nothing to do with the information content of the encapsulated binary data. It is simply the
reverse process from what the AIS unit did to create the encapsulation string during the
process of creating the VDM-sentence.

F.6 Organising the binary message data

The work sheet has been filled in to decode an "AIS Message 1". Notice that the two grids in
Figure F.2 have a variety of shaded (grey) blocks. This is done to make it easier to locate the
specific bits making up the Message 1 parameters in the decoded array of binary bits. The fact
is, these blocks could not be filled in until the message type (message number) of AIS
messagp-was identified. ldentification of the AIS message-is-done from-the first six bit of the
binary message data. The message number is simply the decimal equivalent of th¢ binary
number] In this case, 000001 = Message 1. After this is known the remaining blocks of the
messagp can be shaded using information in Table F.1.

The pargmeters listed in Table F.1 are transmitted over the radio link as(message dafa in the
same oider that they are listed in the table. The "number of bits" column_of Table F.1 is|used to
establish the bits that apply to each of the parameters. Once established, this ordering of bits
will be the same for every "Message 1". That is, until the reference table itself is changgd.

This same ordering should be done for each of the referenced AIS message tables. For
example if, after the decoding process was complete, and bits 1-6 were 000101, the VDM
messagp identified would be Message 5 (000101, = 5.5)_This references the "Ship static and
voyage felated data" message, see ITU-R M.1371.

The progess of organising the decoded binary message data requires:

a) identification of the message number, and
b) orggnising or parsing the binary bits following the appropriate message table(s).

F.7 Interpreting the decoded/binary strings

Final copversion of the organised bits into useful information involves the use of the

a) orgdnised bits — right(side of Figure F.2, and
b) the parameters deseriptive information defined in Table F.1.

For example, the-parameter "repeat indicator" is two bit — bits 7 and 8. Inspection of message
data bit$ 7-8, Figure F.2, shows that the value is "10",. The descriptive information in Table F.1

for "repeat (indicator" explains that "10" should be interpreted as "repeated twicg". This
conclusionds recorded in the space to the right of Figure F.2.

The next parameter in Table F.1, is the "user ID" (the MMSI number of the AIS unit that
broadcast this message). This is a 30 bit binary integer. The conversion, 1111111, = 1274,
discloses this unit's MMSI as 127.

This process continues down Table F.1. The results of each interpretation of the decoded
binary message data are shown on the worksheet to the right of Figure F.2.
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Table F.1 — Example message from ITU-R M.1371

Number Lol
Parameter of bits Description

Message ID 6 Identifier for this message 1, 2 or 3

Used by the repeater to indicate how many times a message has been
Repeat indicator 2 repeated. Refer to ITU-R M.1371; 0 — 3; default = 0; 3 = do not repeat any
more.

User ID 30 MMSI number

0 = under way using engine, 1 = at anchor, 2 = not under command,
3 = restricted manoeuvrability, 4 = constrained by her draught; 5 = moored;
6 = aground; 7 = engaged in fishing; 8 = under way sailing; 9 = reserved for
future amendment of navigational status for HSC; 10 = reserved for futlire

amendment of navigational status for WIG; 11 = power-driven vesseligwing
astern (regional use); 12 = power-driven vessel pushing ahead of towing
alongside (regional use); 13 = reserved for future use; 14 = AIS-SART (active);
15 = not defined = default

Navigatignal status 4

0 to +126 = turning right at up to 708° per min or higher
0 to —126 = turning left at up to 708° per min or higher

Values between 0 and 708° per min coded by

ROTais = 4.733 SQRT(ROTsensor) degrees per min

Rate of thirn

where
ROT{ars) 8

ROTsensor is the Rate of Turn as input’by an external Rate of Turn Indicptor (TI).
ROTas is rounded to the nearest integer value.

+127 = turning right at more than 5° per 30 s (No Tl available)
=127 = turning left at more ¢than 5° per 30 s (No Tl available)
-128 (80 hex) indicates no turn information available (default).
ROT data should not be-derived from COG information.

Speed over ground if 1/10 knot steps (0-102.2 knots)

SOG 10 117023 = not available, 1 022 = 102.2 knots or higher

1 = high (<10.m; differential mode of e.g. DGNSS receiver) 0 = low (>10 m;
Position gccuracy 1 autonomous mode of e.g. GNSS receiver or of other electronic position|fixing
device);\default = 0

28 Longitude in 1/10 000 min (+180 degrees, East = positive, West = negafive.

Longitudg 181-degrees (6791ACO hex) = not available = default)
Latitude 27 Latitude in 1/10 000 min (90 degrees, North = positive, South = negatiye,
91 degrees (3412140 hex) = not available = default)
CcOG 12 Course over ground in 1/10° (0-3599). 3600 (E10 hex)= not available =|default;
3 601 — 4 095 should not be used
True heafding 9 Degrees (0-359) (511 indicates not available = default).
UTC second when the report was generated (0-59,
or 60 if time stamp is not available, which should also be the default vajue,
Time stakes ~ or 62 if electronic position fixing system operates in estimated (dead reckoning)
AP 6

mode,
or 61 if positioning system is in manual input mode
or 63 if the positioning system is inoperative)

Special manoeuvre 0 = not available = default; 1 = not engaged in a special manoeuvre;

indicator 2 = engaged in a special manoeuvre.
Spare 3 Not used. Should be set to zero
RAIM-Flag 1 RAIM (Receiver Autonomous Integrity Monitoring) flag of electronic position

fixing device; 0 = RAIM not in use = default; 1 = RAIM in use)

Communication State 19 See ITU-R M.1371.

Total number of bits 168
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— 167 -

1P0000h7IT1svTP2r:43grwb05q4

Encapsulation
Symbol String

VDM bit positions
(reference diagram)

Bits represented by
encapsulation symbol

Bits 1-6 = ldentifier for this message

000001 = message 1 (Reference Table F.1 to

interpret following bits 7-168.)

Bit 7-8 = Repeat Indicator

1123456 ig’ 0j/ojoj/0 /01 2 = message repeated twice
N8y 9 101112 i—b pyojojoo Bits 9-38 = MMSI number of broadcasting unit
13/14/15/16 /17 /18 | 0 —» 0 0 0 0 0| 0| 4450000000000000000000001111111 =127
19120212223 24 iﬂ 0jojojojojo Bits 39-42 = Navigational status
25/26 27|28 29 30 iﬂ 0, 0/0 000 0000 = underway using engine
31]32/33/ 3435/ 36 iﬂ 011111 Bits 43-50 = Rate of turn (equatioh used)
37|3839//40 /411421 |h —»11]010710 70 (5000101 =+1.1 degrees/minute
S e | ol Il iﬂ virle e o) Bits 51-60 = Speed ovef ground
49 | 50| 51| 52 | 53 | 54 i—b 0/1/1/,0|0 1 1001100100 = 61.2 Knots
55156 57) 58 59 | 60 lﬂ 1/0/0/1/0/0 Bit 61 = Positign‘accuracy
61 62 63| 64 65 66 ig’ 00o/0/0 01 0 = low (greater than 10 metres)
67/63/69]70 71 /72) | s> 1|1/ 11011/ 1] gits 6289 = Longitude in 1/10000 minutds
73/74|75|76 77|78 | v —» 1 /1111110 506011101111111010010010000 =
79/80| 81/ 82|83 | 84 T —» 1 0 0 1 0 0 27 degreesSminutes East
85|86 87| 88 89 | 90 ?4, 1,0/ 0/ 0/0|0 Bits 90-116 = Latitude in 1/10000 minute$
5 000001011101000101000010000 =
91/92)93] 34195 %6 ig’ 0j0/0/0]170 5 degrees 5 minutes North
97 | 98 | 99| 100 | 101 | 102 r—»1/1/1/0H51|0 ) )
(S— Bits 117-128 = Course over ground in 1/10 degrees
103 | 104 105] 106 | 107 | 108 74 00 ko0 001110111111 = 95,9 degrees true
109 | 110 | 111 112 | 113 | 114 4—>» 0 0~0(1/0 0
(S—— Bits 129-137 = True heading
115 116 | 117| 118 | 119 | 120 iﬂ o,0|/0/0 1 1 101011111 = 351 degrees true
121 | 122 | 123 124 | 125 | 126 g-—®»1,0(1/1|1]|1
= Bits 138-143 = UTC second when report generated
127|128 | 129] 130 | 131 | 132 ia 1 1/1/0/1)0 110101 = 53 seconds past the minute
133 | 134 | 135 136 | 137 | 138 wH—»1|1/1]1]1/1
[ Bits 144-147 = Special manoeuvre
139 140 141) 142 | 143 iﬂ 1/0/1/0 1] 0000 = not available and two spare
145 | 146 | 147 149150 —» 0| 0|0 0 0
I. i . Bits 148 = Spare
151 | 152 | 153| 154/ 455 | 156 5—» 0,0 01|01
157 | 158 | 159 | 160 | 161 | 162 gr—»1/1(1/0]/0]|1 Bt 749 = RAIM FTag
163 | 164 | 165 | 166 | 167 | 168 400 0 1|0/|0| 0=RAMNRotinuse

Binary conversion

of symbol

00 = UTC Direct
001 = 1 frames remaining until a new slot

is selected, UTC hour and minute follow,
01111001000100 = 01111:0010001 = 15: 17 UTC
Bits 167-168 not used for UTC Sub-message

Figure F.2 — Work sheet for decoding and interpreting encapsulated string
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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

La Cpmmission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale (de. nor
compgsée de I'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de)|''EC). L'I{
objet fle favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation dans les

nalisation
tC a pour
domaines

de I'dlectricité et de I'électronique. A cet effet, I'lEC - entre autres activités-—| publie dej Normes

internationales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des Spécifications acce
public| (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s) de I'lEC"). Leur_élaboration est conf
comitg¢s d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par le sdjet traité peut parti
organisations internationales, gouvernementales et non gouvernementales, (en, liaison avec I'lEC, {
également aux travaux. L'IEC collabore étroitement avec I'Organisation Internationale de Normalisat
selon des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

Les d¢cisions ou accords officiels de I'lEC concernant les questions techniques représentent, dans
du popsible, un accord international sur les sujets étudiés, étant.donné que les Comités nationau
intéregsés sont représentés dans chaque comité d'études.

Les Plblications de I'lEC se présentent sous la forme de fecommandations internationales et son
commgk telles par les Comités nationaux de I'lEC. Tous les‘\efforts raisonnables sont entrepris afin
s'assyre de I'exactitude du contenu technique de ses publications; I'lEC ne peut pas étre tenue respo
I'éventuelle mauvaise utilisation ou interprétation qui emgst faite par un quelconque utilisateur final.
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ice a des
Ciper. Les
articipent
on (I1S0O),

a mesure
de I'EC

agréées
que I'lEC
hsable de

Dans |e but d'encourager I'uniformité internationalgy I€s Comités nationaux de I'lEC s'engagent, danjs toute la

et rédionales. Toutes divergences entre toutés”Publications de I''EC et toutes publications nati

mesuge possible, a appliquer de fagon transparente:les Publications de I'lEC dans leurs publications i
régionfales correspondantes doivent étre indiquées en termes clairs dans ces derniéres.

L'IEC |elle-méme ne fournit aucune attestation de conformité. Des organismes de certification indé
fournissent des services d'évaluation('de conformité et, dans certains secteurs, accedent aux m3
conformité de I'lEC. L'IEC n'est responsable d'aucun des services effectués par les organismes de cq
indépgndants.

Tous lles utilisateurs doivent.s'assurer qu'ils sont en possession de la derniére édition de cette publica

Aucunle responsabilité ne__doit étre imputée a I'lEC, a ses administrateurs, employés, auxil
mandataires, y compris, ses experts particuliers et les membres de ses comités d'études et des
nationaux de I'lEC, ,pour tout préjudice causé en cas de dommages corporels et matériels, ou de
dommfage de queldqueée.nature que ce soit, directe ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compri
de justice) et les~dépenses découlant de la publication ou de I'utilisation de cette Publication de I'l
toute autre Publieation de I'lEC, ou au crédit qui lui est accordé.

L'attention ‘est attirée sur les références normatives citées dans cette publication. L'utilisation de pu
référehcéés est obligatoire pour une application correcte de la présente publication.
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EC ou de

blications

L'attention est attiree sur e fait que certains des elements de la présente Publication de T'TEC peu

vent faire

I'objet de droits de brevet. L'IEC ne saurait étre tenue pour responsable de ne pas avoir identifié de tels droits

de brevets et de ne pas avoir signalé leur existence.

La Norme internationale IEC 61162-1 a été établie par le comité d'études 80 de I'lEC:
Matériels et systémes de navigation et de radiocommunication maritimes.

La présente version bilingue (2018-02) correspond a la version anglaise monolingue publiée
en 2016-08.

Le texte anglais de cette norme est issu des documents 80/799/FDIS et 80/806/RVD.

Le

rapport de vote 80/806/RVD donne toute information sur le vote ayant a

['approbation de cette norme.
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La vers

ion francaise de cette norme n'a pas été soumise au vote.

Cette cinquieme édition annule et remplace la quatrieme édition parue en 2010, dont elle
constitue une révision technique.

Cette édition inclut les modifications techniques majeures suivantes par rapport a I'édition
précédente:

e de nouveaux identificateurs ont été ajoutés dans le Tableau 4;

e les sentences CBR et MEB ont été supprimées, car elles sont maintenant uniquement
utilisées par le matériel coétier SIA;

e Jes

SM2, SM3, SM4, SMB, SPW et TRL ont été ajoutées;

e des

e J|es méthodes d'essai a I'Annex B ont été révisées.

Une liste de toutes les parties de la série IEC 61162, publiées sous le titre général M
et systemes de navigation et de radiocommunication maritimes —<~Interfaces num
peut étrg consultée sur le site web de I'lEC.

Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/IEC, Partie 2.

Le com

stabilité| indiquée sur le site web de I'lEC sous "hitp://webstore.iec.ch" dans les ¢
$ a la publication recherchée. A cette date,‘la)publication sera

relative

e reconduite,

e supprimée,

e rem

e amepdée.

ouvelles sentences AUN, ALC, ALF, ARC, ARC, ARM, MUB, NoK, RLM, KK

révisions ont été apportées a ABK, ABM, GNS, NAK, NRM, RMC, ROR et,TTD

ité a décidé que le contenu de cette publicationyhe sera pas modifié avant la

placée par une édition révisée, ou

I, SM1,

latériels
griques,

date de
onnées

IMPORTANT - Le logo ("colour inside" qui se trouve sur la page de couverture dp cette
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imprim

publicafion indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées comme U

ne compréhension de son contenu. Les utilisateurs devraient, par consé
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INTRODUCTION

L'IEC 61162, Matériels et systémes de navigation et de radiocommunication maritimes —
Interfaces numériques, est une norme composée de 5 parties qui spécifient les interfaces
numeériques pour une application en navigation maritime, en radiocommunication et en
intégration systéme, dont voici les titres:

Partie 1:  émetteur unique et récepteurs multiples;

Partie 2:  émetteur unique et récepteurs multiples, transfert rapide de données;

Partie 3:  Multiple talkers and multiple listeners — Serial data instrument network
(disponible en anglais seulement);

Partie 4p0: Multiple talkers and multiple listeners — Ethernet interconnection (dispohible en
anglais seulement);

Partie 4p60: Multiple talkers and multiple listeners — Ethernet interconnection‘+"Safety and
security (disponible en anglais seulement).

Les nofmes d'interface du comité d'études 80 de I'IEC sont développées a pprtir de
contributions des fabricants, des organismes privés et gouvernementaux et des opégrateurs
d'équipeéments. Les informations sont destinées a satisfaire aux besoins des utilisateurs au
momenf de la publication, mais il convient que les utilisateurs’ reconnaissent que, [dans la
mesure |ou les applications et la technologie évoluent, il convient que les normes d'ipterface
évoluent aussi. Les utilisateurs de la présente norme sont invités a informer immédiatement
I'lEC de|toute insuffisance éventuelle.

La premiére édition de I'lEC 61162-1 a été publiée en 1995. La deuxiéme édition pupliée en
2000 a supprimé certaines sentences qui n'étaient‘plus utilisées, a ajouté quelques npuvelles
sentences et a inclus des détails sur le matérielonavire défini dans les résolutions de I'OMI
avec dg¢s sentences appropriées pour la communication entre eux. Ces informatipns ont
ensuite [été retirées de la troisiéme édition lorsque la pratique établit de spécifier les qonnées
de formatage des sentences dans les normes individuelles de I'équipement.

La troigiéme édition publiée en 2007 a introduit une nouvelle disposition du textp et de
nouvellgs sentences, en particulier pour prendre en charge le systéme d'idenfification
automafique et l'enregistreur ‘des données du voyage. La troisiéme édition a égplement
introdui{ un autre type de délimiteur de début de sentence. Le délimiteur traditionnel "$" a été
conservg pour les sentencés conventionnelles qui sont désormais désignées par Ip terme
sentences paramétriqies. Le nouveau délimiteur "!" identifie les sentences qui sont
conformles a une encapsulation a usage spécifique.

La quafrieme -édition a supprimé certaines sentences qui n'étaient plus utilisées| ajouté

nouvelles sentences pour de nouvelles applications et apporté quelques corfections

5, En~particulier, les sentences pertinentes par rapport aux récepteurs de navigation
\ er . L St : "

e ont éte élarqaie NN 9 er la de N b.

Cette cinquiéme édition supprime également certaines sentences qui ne sont plus utilisées,
ajoute quelques nouvelles sentences pour de nouvelles applications et apporte quelques
corrections et ajouts.

La liaison avec la NMEA a été maintenue et la présente édition a été alignée le cas échéant
sur la NMEA 0183 version 4.10.
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MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION ET DE
RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -
INTERFACES NUMERIQUES -

Partie 1: Emetteur unique et récepteurs multiples

1 Domaine d'application

entre I¢s instruments maritimes électroniques, les équipements de navigation et de

La prés£nte partie de I''EC 61162 contient les exigences pour la communication des.données
radiocommunications lorsqu'ils sont interconnectés via un systéme approprié.

La présente partie de I'lEC 61162 est destinée a supporter I'émissioncunidirectionnelle de
données série entre un émetteur unique et un ou plusieurs récepteurs."€Ces données|sont au
format ASCII imprimable et peuvent inclure des informations telles que‘la position, la|vitesse,
la profopdeur, l'allocation de fréquences, etc. Les messages types peuvent étre de lpngueur
comprise entre environ 11 et 79 caractéres au maximum et nécessitent généralement une
émissioh pas plus rapide qu'un seul message par seconde.

Les définitions électriques de la présente norme n€ )sont pas destinées a gerer les
applicatjons a large bande passante comme les radars ou l'imagerie vidéo, ou en¢ore les
bases de données intensives et les applications, de~transfert de fichiers. En I'absénce de
dispositlon garantissant I'émission des messages ‘et compte tenu de la capacité IirIitée de
vérificatjon des erreurs, il convient que la présente norme soit utilisée avec précautipn dans
toutes Ig¢s applications de sécurité.

Pour lep applications dans lesquelles "un débit d'émission plus rapide est nécespgaire, il
convient de se référer a I'lEC 61162-2.

Pour Ies applications relatives aux matériels cobtiers du systéme d'idenfification
automatique (SIA), il convient-de se référer a la série IEC 62320.

2 Réflérences normatives

Les dotuments~cCi-apres, dans leur intégralit¢é ou non, sont des références normatives
indispensables™\a l'application du présent document. Pour les références datéeg, seule
I'édition|citée s'applique. Pour les références non datées, la derniére édition du document de
référenge s'applique (y compris les éventuels amendements).

IEC 60945:2002, Matériels et systemes de navigation et de radiocommunication maritimes -
Spécifications générales - Méthodes d'essai et résultats exigibles

IEC 61097-6, Global maritime distress and safety system (GMDSS) — Part 6: Narrowband
direct-printing telegraph equipment for the reception of navigational and meteorological
warnings and urgent information to ships (NAVTEX) (disponible en anglais seulement)

IEC 61108 (toutes les parties), Matériels et systéemes de navigation et de
radiocommunication maritimes — Systéme mondial de navigation par satellite (GNSS)

IEC 61162 (toutes les parties), Matériels et systemes de navigation et de
radiocommunication maritimes — Interfaces numériques
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IEC 61162-2:1998, Matériels et systemes de navigation et de radiocommunication maritimes -
Interfaces numériques - Partie 2: Emetteur unique et récepteurs multiples, transfert rapide de
données

IEC 61174, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Electronic chart display and information system (ECDIS) — Operational and performance
requirements, methods of testing and required test results (disponible en anglais seulement)

IEC 61924-2:2012, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Integrated navigation systems — Part 2: Modular structure for INS — Operational and
performance requirements, methods of testing and required test results (disponible en anglais
seulement)

IEC 61996 (toutes les parties), Maritime navigation and radiocommunication equipment and
systemd — Shipborne voyage data recorder (VDR) (disponible en anglais seulement)

ISO/IEQ 8859 (toutes les parties), Information technology — 8-bit single-byte coded|graphic
character sets (disponible en anglais seulement)

ISO/IEQ 8859-1:1998, Information technology — 8-bit single-byte)coded graphic character
sets — Part 1: Latin alphabet No.1 (disponible en anglais seuleniént)

ISO/IEQ 10646, Information technology — Universal Coded Character Set (UCS) (disponible
en anglais seulement)

Recommandation UIT-R M.493, Systéme d'appel -sélectif numérique a utiliser ¢ans le
service mobile maritime

Recommandation UIT-R M.625, Equipements télégraphiques a impression directe |utilisant
I'identification automatique dans le service*mobile maritime

Recommandation UIT-R M.821, Extension facultative du systeme d'appel sélectif numérique
a utilisef dans le service mobile-maritime

Recommandation UIT-R M:1084, Solutions intérimaires pour améliorer  ['dfficacité
d'utilisation de la bande.156-174 MHz par les stations du service mobile maritime

Recommandation JIT-R M.1371, Caractéristiques techniques d'un systeme d'idenlification
automalique utifisant I'accés multiple par répartition dans le temps et fonctionnant |[dans la
bande dttribuéesaux services mobiles maritimes en ondes métriques

Recommandation UIT-T X.27/V.11:1996, Electrical characteristics _for balanced [double-
current interchange circuits operating at data signalling rates up to 10 Mbit/s (disponible en
anglais seulement)

IMO GMDSS.1/Circ.18, Master plan of shore-based facilities for the global maritime distress
and safety system (GMDSS master plan) (disponible en anglais seulement)

OMI, Convention internationale de 1966 sur les lignes de charge
OMI, Manuel SafetyNET international

IMO MSC.252(83), Performance standards for integrated navigation systems (INS) (disponible
en anglais seulement)
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IMO MSC.302(87), Performance standards for Bridge Alert Management (BAM) (disponible en
anglais seulement)

IMO Publication 951E, NAVTEX Manual (disponible en anglais seulement)

3 Ter

mes et définitions

3.1 Généralités

Les termes communs sont définis dans le glossaire de I'Annex A. En cas de conflit, les termes
sont interprétés, dans la mesure du possible, conformément aux références de I'Article 2.

3.2 Teres et définitions

Pour led

3.21
émettel
disposit

Note 1 a
en 8.2 (vq

besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appligident.
r
f qui envoie des données a d'autres dispositifs

I'article: Le type d'émetteur est identifié a I'aide d'un code mnémonique a deux caractéres
ir Tableau 4).

3.2.2

tout dis

récepteFLur

4 Do¢

Les ma
matérie
informat
a) l'ide
b) la cd

C) une
prop
d) les 4

e) une
que

ositif qui recoit des données d'un autre dispositif

tumentation du fabricant

nuels de I'opérateur ou les autres ouvrages de référence appropriés fournis

répertorié

bour les

s prévus pour satisfaire aux<exigences de la présente norme doivent contenir les

ions suivantes:

ntification des lignes dessignaux A et B;
pacité de circuit de.sortie en tant qu'émetteur;

liste de sentences approuvées, indiquant les champs non utilisés, les se
riétaires émises’en tant qu'émetteur et l'intervalle d'émission pour chaque sen

xigences‘de-charge en tant que récepteur;

liste devsentences et de champs de données associés qui sont nécessaires
récepteur;

ntences
ence;

en tant

f) laré

vision actuelle du matériel et du logiciel si cela est pertinent pour l'interface;

g) une description électrique ou un schéma des circuits d'entrée/de sortie du récepteur/de
I'émetteur indiquant les composants et les dispositifs réels utilisés, y compris le type de
connecteur et le numéro d'article;

h) le numéro de version et la date de mise a jour de la norme pour laquelle la conformité est

rech

erchée.

5 Spécification du matériel

5.1 Généralités

NOTE D

es lignes directrices relatives aux méthodes d'essai sont indiquées a I'Annex B.
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Un émetteur et plusieurs récepteurs peuvent étre connectés en paralléle sur un fil
d'interconnexion. Le nombre de récepteurs dépend de la capacité de sortie et des exigences
concernant le circuit d'entrée des dispositifs individuels.

5.2 Fil d'interconnexion

L'interconnexion entre les dispositifs peut se faire moyennant un cable blindé a paire torsadée
a deux conducteurs.

5.3 Définitions du conducteur

Les conducteurs traités dans la présente norme sont les lignes de signaux A et B, et le
blindage-

5.4 Exigences relatives au blindage/aux connexions électriques

Toutes [les connexions de ligne de signal A sont connectées en paralléles avec toltes les
connexipns de dispositif A, et toutes les connexions de ligne de signal Bsont connegtées en
parallél¢ avec toutes les connexions de dispositif B. Il convient de connecter les blindages de
tous les cables des récepteurs au chassis de |'émetteur uniquement et de ne |pas les
connecter a chaque récepteur.

5.5 Clonnecteur
Aucun ¢onnecteur normalisé n'est spécifié. Dans la mesure du possible, des connecteurs

facilement disponibles dans le commerce doivent étre utilisés. Les fabricants doivent fournir a
I'utilisateur un moyen d'identifier les connexions.

5.6 Claractéristiques des signaux électriques
5.6.1 Généralités

Ce paragraphe décrit les caractéristiques électriques des émetteurs et des récepteurs

5.6.2 Définitions des états(des signaux

Les étafs de repos, marquage, logique 1, OFF ou de bit d'arrét sont définis par uneftension
négative sur la ligne A par)rapport a la ligne B.

Les étals actif, d'espacement, logique 0, ON ou de bit de démarrage sont définis par une
tension positivessur la ligne A par rapport a la ligne B.

Il convignt-de’souligner que les niveaux A ci-dessus par rapport aux niveaux B sont inversés
par rapportvaux exigences liées a I'entrée/la sortie de tension des UART normalisés e{ que de
nombreux émetteurs et récepteurs de ligne présentent une inversion logique.

5.6.3 Circuits d'émission

Aucune disposition n'est prévue pour connecter plus d'un émetteur unique au bus. Le circuit
de commande utilisé pour fournir le signal A et le retour B doit satisfaire, au minimum, aux
exigences de I'UIT-T X.27/V.11.

5.6.4 Circuits de réception

Plusieurs récepteurs peuvent étre connectés a un émetteur unique. Le circuit de réception
doit consister en un photocoupleur et doit étre équipé de circuits de protection pour limiter le
courant, l'inversion de polarisation et la dissipation de puissance au niveau de |'opto-diode
comme indiqué a la Figure 1. Une référence a des exemples de circuits figure en 9.2.
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Le circuit de réception doit étre congu pour un fonctionnement avec une variation minimale de
la tension d'entrée de 2,0 V et ne doit pas prendre plus de 2,0 mA de la ligne a cette tension.

NOTE Pour des raisons de compatibilité avec les matériels destinés a se conformer aux versions antérieures de
la NMEA 0183, il est a noter que I'état de veille, marquage, logique "1", OFF ou bit d'arrét a été défini
précédemment comme étant dans la plage -15,0 V a +0,5 V. L'état actif, d'espacement, logique "0", ON ou bit de
démarrage a été défini comme étant dans la plage +4,0 V a +15,0 V alors que le courant de la source était au
moins égal a 15 mA.
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Figure 1 — Circuit-de réception

Isolation électrique
ieur d'un récepteur, il ne doit-exister aucune connexion électrique directe

signal A, retour par la ligne B; ni sur le blindage ou la masse du navire, ou
ance. La masse du naviredoit étre isolée.

Tension maximale sur bus

on maximale appliquée entre les lignes de signaux A et B et entre I'une ou I'a
[ la masse doit'‘étre conforme a la Recommandation UIT-T X.27/V.11.

iter tout cablage incorrect et pour permettre une utilisation avec des con

br A5V entre les lignes de signaux A et B et entre I'une ou l'autre des lign

masse [

endant une période indéfinie.

eur

—
-

IEC

entre la
sa ligne

Ltre des

teptions

res d'émetteurs, tous les dispositifs du circuit de réception doivent étre en mgsure de

rs et la

6 Em

ission de données

Les données sont émises sous forme asynchrone en série, conformément aux normes
référencées a I'Article 2. Le premier bit est un bit de démarrage et est suivi par des bits de
données avec le bit le moins significatif en premier, comme représenté a la Figure 2.

Les parameétres suivants sont utilisés:

e débit en bauds de 4 800;
e bits de données 8 (D7 = 0), aucune parité;
e Dbits d'arrét 1.
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DO | D1 D2 | D3 | D4 | D5 | D6 D7 |

L Bits de données 4 | Bit d'arrét

Bit de démarrage

IEC

Figure 2 — Format d'émission des données

7 Protocole de format des données

71 Caractéres

711 Généralités

Toutes |es données émises doivent étre interprétées comme des caracteressASCII. Le bit le
plus sighificatif du caractére a huit bits doit toujours étre émis comme un zérg (D7 = 0).

7.1.2 Caracteéres réservés

L'ensemble de caracteres réservés est composé des caractéeres ASCIl indiquéy en 8.1
(Tableap 1). Ces caracteres sont utilisés a des fins de formatage spécifique, comme la
délimitation de sentences et de champs, et a I'exception dela délimitation de codes, ils ne
doivent pas étre utilisés dans les champs de données.

7.1.3 Caracteéres valides

L'ensemble des caractéres valides est composé’de tous les caractéeres ASCII impiriimables
(HEX 2D a HEX 7E) a l'exception de ceux définis comme caractéres réservés. La [liste de
I'ensemple des caractéres valides est donnég*en 8.1 (Tableau 2).

7.1.4 Caractéres indéfinis

Les valgurs ASCII qui ne sont pas spécifiees comme des "caractéres réservés" oulcomme
des "caractéres valides" sont exclues et ne doivent étre émises a aucun moment.

Lorsqug la communicatien,'d'un caractere a 8 bits défini par I'ISO/IEC 8859-1, c'est-ardire un
caracténe réservé (Tableau 1) ou non énuméré dans le Tableau 2 comme caractérg valide
(par exgmple dans uhe sentence propriétaire ou une sentence de texte), est nécessaire, trois
caracténes doivent étre utilisés.

Le caractéreréservé "M (HEX S5E) est suivi de deux caractéres ASCII (0-9, A-F) reprégsentant
la valeur HEX du caractére a communiquer. Par exemple:

e pour envoyer un cap comme "127.5°", émettre “127.5 *"F8”;

e pour envoyer les caractéres réservés <CR><LF>, émettre ""0OD"0A";

e pour envoyer le caractére réservé "A", émettre ""5E".

L'I[EC 60945 énonce, comme exigence minimale, que la langue anglaise doit étre utilisée pour

les commandes et les affichages. D'autres langues/caractéres sont uniquement pris en
charge par la sentence TUT.

7.1.5 Symboles de caractére

Quand des caracteres individuels sont utilisés dans la présente norme pour définir des unités
de mesure, pour indiquer le type de champ de données, le type de sentence, etc., ils doivent
étre interprétés conformément au symbole de caractére en 8.1 (Tableau 3).
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7.2 Champs
7.21 Chaine

Un champ est composé d'une chaine de caractéres valides, ou vide de caractéres (champ
nul), située entre deux caractéres délimiteurs appropriés.

7.2.2 Champ d'adresse
7.2.2.1 Généralités

Un champ d'adresse est le premier champ d'une sentence et suit le délimiteur "$" ou "!". Il
sert a définirta—sentence—Le—délimiteur—$"identifietes—sentences—qui-sont-econformes aux
regles de composition de champ délimité et paramétrique classique décrites enc?{3.3. Le
délimiteur "!" identifie les sentences qui sont conformes aux régles d'encapsulation*spéciales
et de cpmposition de champ non délimité décrites en 7.3.3. Les caractéeres dans Ig champ
d'adresge sont limités a des chiffres et des lettres majuscules. Le champ_d'adresse| ne doit
pas étrg un champ nul. Seules les sentences présentant les trois typescsuivants de [champs
d'adresge doivent étre émises.

7.2.2.2 Champ d'adresse approuvé

Les chgmps d'adresse approuvés se composent de cing chiffres et de lettres majuscules
définis par la présente norme. Les deux premiers caractéres sont l'identificateur de I'éetteur,
énumére en 8.2 (Tableau 4). L'identificateur de I'émetteur sert a définir la nature des données
en cour$ d'émission.

Les dispositifs qui ont la capacité d'émettre des, données depuis plusieurs sources|doivent
émettre| I'identificateur d'émetteur approprié (par exemple un dispositif muni a la fpis d'un
réceptelir GPS et d'un récepteur LORAN-C doit émettre GP lorsque la position est bgsée sur
GPS, LC lorsque la position est basée surd:ORAN-C, et IN pour une navigation intégrée doit
étre util{sé si des lignes de position depuis LORAN-C et GPS sont combinées dans up relevé
de posifjon).

Les dispositifs qui sont capables de réémettre des données depuis d'autres sources|doivent
utiliser l'identificateur approprie (par exemple les récepteurs GPS émettant des donpées de
cap ne ¢loivent pas émettre $GPHCD a moins que le cap au compas ne soit réellemer|t dérivé
des signaux GPS).

Les troig caractéres'suivants constituent les données de formatage de sentence utilisg§es pour
définir le formatefile type de données. Une liste des données de formatage de sentgnce est
donnéelen 8.3.

7.2.2.3 Champ d'adresse de requéte

Le champ d'adresse de requéte se compose de cing caractéres et est utilisé a des fins de
requéte d'émission d'une sentence spécifique sur un bus séparé depuis un émetteur identifié.

Les deux premiers caractéres sont l'identificateur d'émetteur du dispositif demandeur de
données, les deux caractéres suivants sont lidentificateur d'émetteur du dispositif
destinataire et le caractére final est le caractére de requéte "Q".

7.2.2.4 Champ d'adresse propriétaire
Le champ d'adresse propriétaire est composé du caractére propriétaire "P" suivi d'un code

mnémonique du fabricant a trois caractéres, utilisé pour identifier I'émetteur d'une sentence
propriétaire et de tout caractére supplémentaire comme exigé.

NOTE Une liste de codes mnémoniques valides du fabricant peut étre obtenue dans la NMEA (voir 7.3.6).
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7.2.3 Champs de données

7.2.31 Généralités

Les champs de données dans les sentences approuvées suivent un délimiteur et
contiennent des caractéres valides (et des délimiteurs de code "*") conformément aux formats
donnés en 8.2 (Tableau 5). Les champs de données dans les sentences propriétaires
contiennent uniquement des caractéres valides et les caractéeres délimiteurs "," et """, mais ne
sont pas définis par la présente norme.

En raison de la présence de champs de données variables et de champs nuls, les champs de
données spécifiques doivent uniquement étre situés a l'intérieur d'une sentence en observant
les délimiteurs de champ ;" ANST, it est essentiel pour fe Técepteur de focatiser fes|champs
en comptant les délimiteurs plutdét qu'en comptant le nombre total de caractéres regug depuis
le débuf de la sentence.

7.2.3.2 Champs de longueur variable

Bien que certains champs de données soient définis pour avoir unenongueur fixe, [nombre
d'entre feux sont de longueur variable afin de permettre aux dispositifs de transmettre les
informations et de fournir des données avec plus ou moins de-précision, en fonctign de la
capacité ou des exigences de chaque dispositif particulier.

Les champs numériques variables peuvent contenir un~point décimal et peuvent contgenir des

Les chalmps de longueur variable peuvent étre des champs alphanumériques ou numgriques.
zéros en téte ou en queue.

7.2.3.3 Types de champs de données

Les champs de données peuvent étre alphabétiques, numériques, alphanumérigbes, de
longueur variable, de longueur fixe ou fixé/variable (avec une partie de longueur fix¢ tandis
que le [reste varie). Certains champs, sont constants, ayant une valeur dictée par une
définition de sentence spécifique. Les types de champs admissibles sont résumég en 8.2
(Tableap 5).

7.2.3.4 Champs nuls

Un champ nul est un champ de longueur zéro, c'est-a-dire qu'aucun caractére n'est fransmis
dans le [champ. Les ¢hamps nuls doivent étre utilisés quand la valeur n'est pas fiablg ou pas
disponible.

Par exemple,Ssitles informations de cap ne sont pas disponibles, I'envoi de données de "000"
est trompeur,“car un utilisateur ne peut pas faire la distinction entre "000" signifiant qu'il n'y a
pas de |dennhées et un cap réel de "000". Cependant, un champ nul ne contenanft aucun
caractére indique clairement qu'aucune donnée n'est en cours d'émission.

Les champs nuls avec leurs délimiteurs peuvent avoir I'aspect suivant selon I'endroit ou ils
sont situés dans la sentence:

nowon oxn
IR} )

Le caractere ASCII NULL (HEX 00) ne doit pas étre utilisé comme champ nul.

7.24 Champ de somme de controle

Un champ de somme de contrble doit étre émis dans chaque sentence. Le champ de somme
de contréole est le dernier champ d'une sentence et il suit le caractére délimiteur de somme de
controle "*". La somme de controle est I'OR exclusif a huit bits (sans bits de démarrage ni
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d'arrét) de tous les caractéres dans la sentence, y compris les délimiteurs "," et "A", situés
entre, mais ne comprenant pas, les délimiteurs "$" ou "!" et "*".

La valeur hexadécimale des quatre bits les plus significatifs et les moins significatifs du
résultat est convertie en deux caractéres ASCII (0-9, A-F (majuscule)) pour I'émission. Le
caractére le plus significatif est émis en premier.

Des exemples du champ de somme de contréle sont:

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

7.2.5 Champ d'identificateur de message séquentiel

Il s'agit|d'un champ qui est critique pour identifier des groupes de 2 sentences.ou plus qui
forment| un message multisentences. Ce champ s'applique seulement a pune dorinée de
formatage de sentence unique et il n'est pas utilisé pour associer différentes données de
formatage de sentence. Ce champ est incrémenté a chaque fois qu'urDrouveau r1’|:essage
multisentences est généré avec les mémes données de formatage delsentence. La valeur de
ce chanjp est remise a zéro lorsqu'elle est incrémentée au-dela de laWaleur maximale|définie.
La valeyir maximale, la taille, et le format de ce champ sont détermihés par la définitipn de la
sentence applicable donnée a I'Article 8. Il s'agit de I'un des ‘trois champs clés pregnhant en
charge l|a capacité de message multisentences (voir 7.3.9).

7.3 Sentences
7.3.1 Structure générale

Ce paragraphe décrit la structure générale des(sentences. Des détails relatifs aux formats de
sentences spécifiques sont donnés en 8.3. Certaines sentences peuvent spécifier des
restrictipns au-dela des limites générales données dans la présente norme. Dg telles
restrictipns peuvent comprendre la définition de certains champs tels que la longugur fixe,
champ mumérique ou texte seulement,'\champ devant étre non nul, champ émis a une fertaine
fréquence, etc.

Le nombre maximal de caractéres dans une sentence doit étre de 82, comprepant au
maximum 79 caractéres entre le délimiteur de début "$" ou "I" et le délimiteud] de fin
<CR><LlF>.

Le nombre minimal ‘de champs dans une sentence est un (1). Le premier champ doit| étre un
champ d'adresse~contenant I'identité de I'émetteur et les données de formatage de sentence
qui spégifientde.hombre de champs de données dans la sentence, le type de donnég¢s qu'ils
contiennent'et I'ordre dans lequel les champs de données sont émis. La partie restante de la
sentencg\peut contenir zéro ou plusieurs champs de données.

Le nombre maximal de champs admis dans une sentence unique n'est limité que par la
longueur de sentence maximale de 82 caractéres. Des champs nuls peuvent étre présents
dans la sentence et doivent toujours étre utilisés si les données pour ce champ ne sont pas
disponibles.

Toutes les sentences commencent par le caractére délimiteur de début de sentence "$" ou "!"
et se terminent par le délimiteur de fin de sentence <CR><LF>.

7.3.2 Description des sentences approuvées

Les sentences approuvées sont celles destinées a l'usage général et sont décrites dans la
présente norme. Les sentences approuvées sont énumérées en 8.3 et doivent étre utilisées
dans la mesure du possible. Quand une sentence déconseillée a été remplacée par une
sentence approuvée, cela est indiqué en 8.3 par une note.
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D'autres sentences, non recommandées pour de nouvelles conceptions, peuvent étre
rencontrées dans la pratique.

NOTE Ces sentences sont répertoriées dans NMEA 0183. Des informations sur ces sentences peuvent étre
obtenues auprés de la National Marine Electronics Association (NMEA) (voir 7.3.6).

Une sentence approuvée contient, dans I'ordre présenté, les éléments suivants:

ASCII HEX Description

"$" ou "I" 24 ou 21 — début de sentence

<address field> — identificateur de I'émetteur et données de formatage de
sentence

" <dat field>] — zéro champ de données ou plus

["," <data field>]

"*" <checcksum field> — champ de somme de controle

<CR><LF> 0D 0A — fin de sentence

7.3.3 Sentences paramétriques
7.3.3.1 Description

Ces serntences commencent par le délimiteur "$", et représentent la majorité des sejptences
définies| dans la présente norme. Cette structure de sentehce, avec des champs de données
délimitép et définis, est la méthode préférentielle pour transmettre des informations.

Les regles de base pour les structures de sentences paramétriques sont:

e la s¢gntence commence par le délimiteur$";

e seules les données de formatage de-sentence approuvées sont admises. Les donpées de
formfatage utilisées par des sentencCes d'encapsulation a usage spécifique ne peuvent pas
étre[réutilisées. Voir 8.2;

e seulp les caractéres valides'sont admis. Voir 8.1 (Tableau 1 et Tableau 2);
e seuls les types de champs approuvés sont admis. Voir 8.2 (Tableau 5);

e les ¢hamps de données (paramétres) sont délimités individuellement, et leur contenu est
identifié et souvent\décrit en détail dans la présente norme;

e les ghamps de-données non délimités et encapsulés ne sont PAS ADMIS.
7.3.3.2 Structure

Le paragraphe suivant propose une explication récapitulative de la structure d'une sentence
paramélrique approuvee:

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

ASCII HEX Description
"$" 24 Début de sentence: délimiteur de début.
aaccc Champ d'adresse: caractéres alphanumériques identifiant le type

d'émetteur, et les données de formatage de sentence. Les deux
premiers caractéres identifient I'émetteur. Les trois derniers sont le
code mnémonique des données de formatage de sentence
identifiant le type de données et le format de la chaine des champs
successifs. Les codes mnémoniques sont utilisés autant que
possible pour faciliter la lecture par les utilisateurs.
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Délimiteur de champ: débute chaque champ excepté les champs
d'adresse et de somme de contrble. S'il est suivi par un champ nul,
c'est le dernier élément qui reste pour indiquer qu'il n'y a aucune
donnée dans un champ.

Bloc de sentence de données: suit le champ d'adresse et constitue
une série de champs de données contenant toutes les données a
émettre. La séquence de champs de données est fixe et identifiée
par le troisiéeme caractére et les caractéres suivants du champ
d'adresse (les données de formatage de sentence). Les champs de
données peuvent étre de longueur variable et sont précédés par les
délimiteurs ",".

ll’ll 2C
c---C

nkn 2A
hh

<CR><UF> 0D 0OA

7.3.4 Sentences d'encapsulation

7.3.41 Description

délimiteur de somme de contrdle: suit le dernier champ de~données
de la sentence. Il indique que les deux caractéres alphanumériques
suivants montrent la valeur HEX de la somme de controle.

Champ de somme de contrdle: la valeur absolle, calculée|par OR
exclusif- des huit bits de données (sans bits’ de départ] ni bits
d'arrét) de chaque caractére dans la sentence situé entre "$" et "*",
mais exclus. La valeur hexadécimale~des quatre bits les plus
significatifs et les moins significatifs{du“résultat est convgrtie en
deux caractéres ASCII (0-9, A-F (majuscule)) pour I'émission. Le
caractére le plus significatif est emis en premier. Le chpmp de
somme de contrdle est exigé danhs tous les cas.

Fin de sentence: délimiteurnde fin de sentence.

Ces serntences commencent par le délimiteur "!". La fonction de cette structure de serntence a

usage S
contenu
d'inform
sans sa

Les régl

la s4

seul
form
réuti

pécifique consiste a fournir un moyen de transmettre des informations, lof

des données spécifigues est inconnu ou une plus large bande p
ations est nécessaire. (Cela est similaire a un modem qui transfére les infor
voir comment les informations doivent étre décodées ou interprétées.

es de base pour les structures de sentences d'encapsulation sont:

ntence commence par le délimiteur "!";

bs les dennées de formatage de sentence approuvées sont admises. Les don
atage ‘utilisées par des sentences paramétriques classiques ne peuvent ¢
lisees. Voir 8.2;

sque le
assante
mations

nées de
as étre

seuls Tes caractéres valides sont admis. Voir 8.7 (Tableau T et Tableau 2Z);

seuls les types de champs approuvés sont admis. Voir 8.2 (Tableau 5);

seul un codage a six bits peut étre utilisé pour créer des champs de données encapsulés.

Voir

8.2 (Tableau 5);

les champs de données encapsulés peuvent se composer de tout nombre de paramétres,

et le

ur contenu n'est ni identifié ni décrit dans la présente norme;

la sentence doit étre définie par un champ de données encapsulé et par tout nombre de

champs de données paramétriques séparés par le délimiteur de champs de données ",".
Le champ de données encapsulé doit toujours étre l'avant-dernier champ de données
dans la sentence, sans compter le champ de somme de contréle. Voir 7.2.3;

la sentence contient un champ "nombre total de sentences". Voir 7.3.4.2;

la sentence contient un champ "numeéro de sentence". Voir 7.3.4.2,
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e la sentence contient un champ "identificateur de message séquentiel". Voir 7.3.4.2;

e |a sentence contient un champ "bits de remplissage" qui suit immédiatement le champ de
données encapsulé. Le champ de bits de remplissage doit toujours étre le dernier champ
de données dans la sentence, sans compter le champ de somme de contréle. Voir 7.3.4.2.

Cette méthode d'émission d'informations doit étre utilisée seulement lorsque cela est
absolument nécessaire, et n'est prise en compte que lorsque I'une des conditions, ou les deux
conditions sont vraies, ou quand il n'existe pas d'alternative.

Condition 1: Les paramétres de données sont inconnus des dispositifs qui doivent transmettre
les informations. Par exemple, les sentences ABM et BBM satisfont a cette condition, car le
contenu n'est pas connu du systéme d'identification automatique (SIA).

Conditign 2: Si les informations exigent un débit de données nettement plus imporfant que
celui quj peut étre atteint par les Normes IEC 61162-1 (4 800 Bd) et IEC 61162-2(38 400 Bd)
en utilispnt des sentences paramétriques.

Par l'emcapsulation d'une grande quantité d'informations, le nombre de caracté¢res de
surdébif, tels que les délimiteurs de champ "," peut étre réduit, ce quirdonne lieu a des débits
de trandfert de données plus élevés. |l est trés rare que cette seconde condition soit femplie.
Comme|exemple, un SIA dispose d'une capacité de débit de données de 4 500 messgges par
minute, |et répond a cette condition, entrainant les sentences VDM et VDO.

7.3.4.2 Structure

Le parggraphe suivant fournit une explication régcapitulative de la structure de sentence
d'encappulation approuvée:

laaccc,¥1,x2,x3,c--¢,x4*hh<CR><LF>

ASCII HEX description
" 21 début d€ sentence: délimiteur de début.
aaccc champ d'adresse: caractéres alphanumériques identifiant|le type

d'émetteur, et les données de formatage de sentence. Lés deux
premiers caractéres identifient I'émetteur. Les trois dernierg sont le
code mnémonique des données de formatage de sentence
identifiant le type de données et le format de la chaine des [champs
successifs. Les codes mnémoniques sont utilisés autant que
possible pour faciliter la lecture par les utilisateurs.

" 2C délimiteur de champ: débute chaque champ excepté les [champs
d'adresse et de somme de controle. S'il est suijvi par un chd mp nul,
c'est le dernier élément qui reste pour indiquer qu'il n'y a aucune
donnée dans un champ.

x1 champ relatif au nombre total de sentences: les informations
encapsulées nécessitent souvent plus d'une sentence. Ce champ
représente le nombre total de sentences encapsulées nécessaires.
Il peut étre de longueur fixe ou variable, et il est défini dans les
définitions de sentence en 8.3.

X2 champ relatif au nombre de sentences: les informations
encapsulées nécessitent souvent plus d'une sentence. Ce champ
identifie la sentence parmi le nombre total de sentences. Il peut
étre de longueur fixe ou variable, et il est défini dans les définitions
de sentence en 8.3.
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x3

Cc--C

champ d'identificateur de message séquentiel: ce champ distingue
un message encapsulé composé d'une ou plusieurs sentences d'un
autre message encapsulé utilisant les mémes données de
formatage de sentence. Ce champ est incrémenté a chaque fois
qu'un message encapsulé est généré avec les mémes données de
formatage qu'un message précédemment encapsulé. La valeur est
remise a zéro quand elle est incrémentée au-dela de la valeur
maximale définie. La valeur et la taille maximales de ce champ sont
déterminées par les définitions de sentence applicables a
I'Article 8.

bloc de sentence de données: suit le champ d'identificateur de
message séquentiel et consiste _en une série _de champs de

x4

" 2A

hh

données composée d'un ou de plusieurs champs de ionnées
paramétriques et d'un champ de données encapsulé. La.sequence
de champs de données est fixe et identifiée paf)‘le thoisieme
caractére et les caractéres suivants du champ\ d'adregse (les
données de formatage de sentence). Les champs de données
individuels peuvent étre de longueur variable.e€tsont précédés par

des délimiteurs ",". Le champ de données. encapsulé doit foujours
étre I'avant-dernier champ de données dans’la sentence.

champ de bits de remplissage: ce champ représente le nombre de
bits de remplissage ajoutés pourccompléter le dernier caractére
codé a six bits. Ce champy est nécessaire et doit| suivre
immédiatement le champ de-données encapsulé. Pour enchpsuler,
le nombre de bits binaires.doit étre un multiple de six. Si ce n'est
pas le cas, un a cinq bits\de remplissage sont ajoutés. Cq champ
doit étre remis a zére, lorsqu'aucun bit de remplissage |[n'a été
ajouté. Le champ de' bits de remplissage doit toujours|étre le
dernier champ de données dans la sentence. Ce champ ne doit pas
étre un champ nul.

délimiteur de’somme de contrdle: suit le dernier champ de données
de la septence. Il indique que les deux caractéres alphanumériques
suivants-montrent la valeur HEX de la somme de contréle.

champ de somme de contrdle: la valeur absolue calculée|par OR
exclusif des 8 bits de données (sans bits de départ ni bits|d'arrét)
de chaque caractére dans la sentence situé entre "!" et "', mais
exclus. La valeur hexadécimale des quatre bits les plus signpificatifs
et les moins significatifs du résultat est convertie en deux
caractéres ASCIlI (0-9, A-F (majuscule)) pour I'émissjon. Le
caractére le plus significatif est émis en premier. Le chpmp de
somme de contrdle est nécessaire dans toutes les sentences
émises.

<CR><LF> 0D 0A

fin de sentence: délimiteur de fin de sentence.

7.3.5 Sentences de requéte

7.3.5.1 Description

Les sentences de requéte sont destinées a demander I'émission des sentences approuvées
sous la forme d'une communication dans les deux sens. L'utilisation de sentences de requéte
implique que le récepteur doit avoir la capacité d'étre un émetteur avec son propre bus. Les
sentences de requéte doivent toujours étre construites avec le délimiteur de début de

sentence "$".
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La sentence de requéte approuvée contient, dans I'ordre indiqué, les éléments suivants:

ASCII HEX description

"$" 24 début de sentence

<aa> identificateur de I'émetteur de la requéte

<aa> identificateur de I'émetteur pour le dispositif a partir duquel

les données sont demandées

"Q" caractere de requéte, identifie I'adresse de la requéte

délimiteur de champ de données

<cce> données de fnrmnfngn de _sentence apprnll\/éne nour les

données demandées

"*" <checcksum field> champ de somme de contrdle

<CR><lF> 0D 0A fin de sentence

7.3.5.2 Réponse a la sentence de requéte

La répdnse a une sentence de requéte est la sentence approuvee’ qui a été demandée.

L'utilisafion de sentences de requéte nécessite une coopération‘entre les dispositifs gui sont

interconnectés. Une réponse a une sentence de requéte n'estpas’obligatoire et il n'exjiste pas

de délail spécifié entre la réception d'une requéte et la réponsé;

7.3.6 Sentences propriétaires

Il s'agit|de sentences non incluses dans la présenternorme; elles constituent un moyen pour

les fabrjcants d'utiliser les définitions de structdre de sentence de la présente norme pour

transférer des données qui ne font pas partie du domaine d'application des sentences
approuviées. Elles sont généralement utilisées pour I'une des raisons suivantes:

a) a) lgs données sont destinées a un_autre dispositif du méme fabricant, sont spécifiques a
un dispositif, et elles ne sont pas-d'une forme ou d'un type présentant un intéfét pour
I'util|sateur général;

b) les |données sont utilisées ja des fins d'essai préalables a l'adoption de septences
appfouvées;

c) les gonnées ne sont'pas d'un type et ne présentent pas une utilité générale méritant la
crégtion d'une sentence approuvée.

NOTE La liste de gséférence des codes mnémoniques du fabricant est un composant de la spgcification

équivalente NMEA 07183. 1

Une serntencejpropriétaire contient, dans I'ordre indiqué, les éléments suivants:

ASCII HEX description

"$" 24 début de sentence

"P" 50 identificateur de sentence propriétaire

<aaa> code mnémonique du fabricant (le secrétariat NMEA tient a

jour la liste de référence principale qui comprend le
déposés et officiellement adoptés par la NMEA)

s codes

1 Le Secrétariat de la NMEA tient a jour la liste de référence principale qui comprend des codes déposés et

officiellement adoptés par la NMEA.

L'adresse pour I'enregistrement des codes du fabricant est:

NMEA 0183 Technical Standards Committee Tél.: +1 410 975 9450
7 Riggs Ave e-mail: info@nmea.org

Servana Pk, Maryland 21146, Etats-Unis site web http://www.nmea.org
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[<valid characters,"?" et "," >] données du fabricant

"*"<checksum field> champ de somme de contrdle

<CR><L

F> 0D 0A fin de sentence

Les sentences propriétaires doivent inclure des sommes de contrble et étre conformes aux
exigences limitant la longueur de sentence totale. Les champs de données du fabricant
doivent contenir uniqguement des caractéres valides, mais peuvent inclure "A" et "," pour la
délimitation ou en tant que données du fabricant. La présente norme ne contient aucun détail
sur les champs de données propriétaires, qui peuvent ne pas étre soumis a approbation.
Cependant, ce type de sentences doit étre publié dans les manuels du fabricant pour

référence.

7.3.7 Sentences de commande

Les sentences de commande sont les sentences qui offrent la possibilité de ‘modifigr ou de
changel la configuration ou le fonctionnement d'un dispositif. Des exemples 'de’ sentepces de
commande existantes sont les sentences "HTC - commande de contréle Cap/Route" et "ACA -
attributipn de canal SIA". Lorsqu'une sentence de commande est généree en réponﬂe a une
sentence de requéte, il est nécessaire de trouver un moyen d'identifier que la sentence a
seulemgnt un rapport d'états des parameétres actuels.

Certaings sentences de commande ne peuvent pas faire-lobjet d'une requéte

fourniss
convien
HTD es
existe U
requéte

La sent
I'objet ¢
sentenc
comme
paraméf

champ ¢st utilisé a deux fins distinctes en méme temps.

Pour ¢é
I'enregis
Conven
une sern
seulems

Toute s
une "s{g

ent des données de formatage de sentence différentes pour les informations
donc de ne pas mal les interpréter. C'est le casyde la sentence HTC. La s
fournie pour déterminer le statut des paramétres d'un systéme de contrdle d

pour une sentence HTC, et fournit la sentence HTC d'une maniére erronée.

'une requéte pour déterminer le statut des paramétres actuels. La définitig
e ACA produit un champ qui, lorsqu'il est mis a une valeur valide, identifie la s
un statut des paramétres actuels et non comme une commande pour chan
res. Il existe un risque élevé de mauvaise interprétation de cette sentence

iter tout risque de“mauvaise interprétation et pour satisfaire aux exiger
treur de données du voyage dont il est exigé qu'il soit installé sur les navires
ion SOLAS, un.moyen clair et sans aucune ambiguité doit étre fourni pour ide
tence de cemmande doit étre interprétée comme une commande ou si elle
nt des infarmations d'état et n'est pas une commande.

pntelnce qui contient un ou plusieurs champs de commande doit étre identifiée
n{ence de commande". Les sentences de commande doivent contenir le

et elles
d'état; il
entence
b cap. |l

n risque élevé de mauvaise interprétation<si un dispositif regoit une sentg¢nce de

bnce ACA constitue un exemple de sentence de commande qui peut égalemént faire

n de la
entence
ger des
, car le

ces de
selon la
ntifier si
contient

comme
champ

"indicateur d'etat de sentence .

Données de formatage de champ Description

a

Indicateur d'état de sentence. Ce champ est un champ nécessa

ire pour

toute sentence désignée comme une sentence de commande. Ce
champ permet de distinguer le contenu d'une sentence de commande
comme étant des commandes destinées a changer des paramétres et le
contenu d'une sentence de commande comme étant des informations

d'état uniquement.
Ce champ ne doit pas étre nul.
Ce champ doit contenir un "R" quand la sentence est un rappor

t d'états

des parameétres actuels. Cela peut se produire lorsque la sentence est

fournie en réponse a une requéte ou lorsqu'elle est générée de
autonome.

maniére
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Ce champ doit contenir un "C" lorsque la sentence est une commande
de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans "C"
dans ce champ n'est pas une commande. Si une sentence de
commande désignée ne peut pas faire I'objet d'une requéte, comme |l
est énoncé dans la définition de sentence, ce champ doit toujours étre
défini sur "C".

Lorsque les champs de données sont NULL dans une sentence de
commande (indicateur d'état de sentence = C), il n'existe aucun
changement dans leur configuration. Lorsqu'un champ de données de
configuration est NULL dans une sentence de rapport d'états (indicateur
d'état de sentence = R), ce champ de données n'est pas configuré.

7.3.8 [Sentences-valides

Les senftences approuvées, les sentences de requéte et les sentences propriétaires sont les
seules $entences valides. Les sentences sous toute autre forme ne sont pas |valides et ne
doivent pas étre émises sur le bus.

7.3.9 Messages multisentences

Des megssages multisentences peuvent étre émis lorsqu'un message de données d@épasse
I'espacq de caractére disponible dans des données de formatage d'une sentence |unique.
Toutes [les sentences dans un message multisentences utilisent les mémes données de
formatage de sentence. Les champs clés prenant ens/charge la capacité de message
multisentences doivent toujours étre inclus, sans exception: Ces champs obligatoires|sont: le
nombre|total de sentences, le numéro de sentence etidentificateur de message séquentiel.
Seules fes définitions de sentence contenant ces champs peuvent étre utilisées pour former
des mesgsages. Les sentences TUT et VDM sont“de bons exemples pour montrer comment
une sentence est définie pour offrir ces fonctionnalités.

Il convignt que le récepteur soit conscient qu'un message multisentences peut étre interrompu
par un message de plus haute priorité comme une sentence d'alarme et ainsi, il convjent que
le mesgage original soit rejeté enxtant que message incomplet et doive attendre une
réémissjon. Le récepteur doit vérifier-que les multisentences sont contigués.

Si une erreur se produit dans unhe sentence d'un message multisentences, le récepteur doit
rejeter le message entier.et étre prét a recevoir le message de nouveau a la prochaine
eémissiof.

7.3.10 | Temps d’émission de sentence

La fréquence_‘d‘émission de sentences, lorsqu'elle est spécifiée, doit étre conforme aux
définitions . deysentences approuvées (voir 8.3). Lorsqu'elle n'est pas spécifiée, le dé¢bit doit
étre collérent avec le cycle de mesure ou de calcul de base, mais généralement moirl\s d'une
sentencepat seconde:

Il est souhaitable que les sentences soient émises avec un espacement inter-caractére
minimal, de préférence en rafale quasi-continue, mais le temps pour terminer I'émission d'une
sentence ne doit en aucun cas étre supérieur a 1 s.

7.3.11 Ajouts aux sentences approuvées

Afin de permettre des améliorations ou des ajouts, des révisions ultérieures de la présente
norme peuvent modifier les sentences existantes en ajoutant de nouveaux champs de
données apres le dernier champ de données, mais avant le caractére délimiteur de somme de
contréle "*" et le champ de somme de contrdle. Les récepteurs doivent déterminer la fin de la
sentence en identifiant "<CR><LF>" et "*" plutét qu'en comptant les délimiteurs de champ. La
valeur de somme de contrble doit étre calculée sur tous les caractéres regus entre "$" ou "!"
et "*", mais non compris, que le récepteur reconnaisse tous les champs ou pas.
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7.4

Détection et gestion d'erreurs

Les dispositifs de réception doivent détecter les erreurs lors d'une émission de données, y
compris:

a)
b)

c)

I'erreur de somme de contrdle (voir 7.2.4);

les caractéres non valides (voir 7.1.3);

une longueur incorrecte du champ d'adresse (voir 7.2.2), et des champs de données
comme spécifié dans les définitions de sentence;

d) une expiration du délai de transfert de sentence (voir 7.3.10).

Les dispositifs de réception doivent utiliser seulement des sentences correctes, conformes a
la version de I'lEC 61162-1 prise en charge par les dispositifs d'émission.

7.5 (estion des sentences déconseillées

L'usage| exclusif de sentences déconseillées n'est plus recommandé-‘dans les yersions
nouvelles ou révisées. Ces sentences sont des sentences valides, “mais a cduse du
changement des circonstances, il est souhaitable de supprimer.ou de remplagcer ces
sentences.

En géndral, chacune des sentences déconseillées comporte uhe référence a une sentence de
remplacement dans I'édition actuelle de la norme. Les/fabricants sont tenus d'ufiliser la
sentence actuellement recommandée dans les conceptions nouvelles ou réviséeg. |l est
souhaitable, dans la mesure du possible, que les “fabricants fournissent des sentences
nouvellgs et anciennes pour une période de temps-qui sert de période a phase progressive
pour leg nouvelles sentences.

8 Contenu des données

8.1 Diéfinitions des caractéres

Les Tabjleau 1, Tableau 2 et Tableau 3 indiquent les définitions des caractéres.

Tableau 1 — Caractéres réservés

ASCII HEX DEC Description
<gR> 0D 13 Retour chariot
<YF> 0A 10 Saut de ligne — délimiteur de fin de sentence
b 24 36 Délimiteur de début de sentence
i 2A 42 Délimiteur de champ de somme de contrdle
s 2C 44 Délimiteur de champ
! 21 33 Délimiteur de début de sentence d'encapsulation
\ 5C 92 Délimiteur de bloc TAG
N 5E 94 Délimiteur de code pour la représentation HEX des
caracteres de I'lSO/IEC 8859-1 (ASCII)
~ 7E 126 Réservés pour utilisation future
<del> 7F 127 Réservés pour utilisation future
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Tableau 2 — Caractéres valides

ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
Espace 20 32 @ 40 64 ’ 60 96
Réservé 21 33 A 41 65 a 61 97

" 22 34 B 42 66 b 62 98

# 23 35 C 43 67 c 63 99
Réservé 24 36 D 44 68 d 64 100
% 25 37 E 45 69 e 65 101

& 26 38 E 46 70 f 66 102

! 27 39 G 47 71 g 67 103

( 28 40 H 48 72 h 68 104

) 29 41 | 49 73 i 69 105
Réseryé 2A 42 J 4A 74 j 6A 106
+ 2B 43 K 4B 75 k 6B 107
Réserpé 2C 44 L 4C 76 | 6C 108
- 2D 45 M 4D 77 m 6D 109

2E 46 N 4E 78 n 6E 110

/ 2F 47 O 4F 79 o 6F 111

0 30 48 P 50 80 p 70 112

1 31 49 Q 51 81 q 71 113

2 32 50 R 52 82 r 72 114

3 33 51 S 53 83 s 73 115

4 34 52 T 54 84 t 74 116

5 35 53 u 55 85 u 75 117

6 36 54 v 56 86 v 76 118

7 37 55 W 57 87 w 77 119

8 38 56 X 58 88 X 78 120

9 39 57 Y 59 89 y 79 121

3A 58 z 5A 90 z TA 122

; 3B 59 [ 5B 91 { 7B 123

< 3€ 60 Réservé 5C 92 \ 7C 124

= 3D 61 1 5D 93 } 7D 125

> 3E 62 Réseryé 5E a4 Réseryé 7E 126

? 3F 63 _ 5F 95 Réservé 7F 127
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Tableau 3 — Symbole de caractére

Symbole Définition

A Symbole d'état; Oui; Données valides; indicateur d'avertissement vide; Auto; Ampere, ASCII|

a Caractere de l'alphabet variantde AaZoudeaaz

B Bar (pression, 1 000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))), Bas

C Celsius (Degrés); Cap en haut

c Caractere valide; Calcul

d Identification de destination

D Degrés (d'arc)

E Erreur; Est; Moteur

F Brasses (1 brasse équivaut a 1,828 766 m)

f Pieds (1 pied équivaut a 0,304 79 m)

G Orthodromie; Vert

g Bon

H Cap au compas; Téte haute; Hertz; Humidité

h Heures; Nombre HEX

| Pouces (1 pouce équivaut a 0,025 4 m)

J Opération d'entrée achevée

K Kilométres; km/h; kg/m3

k Kilogrammes

L Gauche; Local; Cible perdue

| Latitude; Litres; I/s

M Métres; m/s; Magnétique; Manuel; Métres cubiques

m Minutes; message

N Milles marins; Nceuds; Nord;Nerd en haut; Newtons

n Numérique; adresse

P Violet; Propriétaire (§eulement s'il suit "$" ou "!"); Capteur de position; Pour cent; Pascal (prgssion)

Q Demander; Cible en cours d'acquisition

R Droit; Loxodromie; Rouge; Relative; Référence; Suivi de radar; tours/min (TPM)

s S_ud; Milles-terrestres (1 609,31 m); Milles terrestres/h; Parties de salinité d'arbre/mille; Modg
simulateur

s Secondes; Numéro a six bits, Identification par la source

T Différence de temps; Vrai; Route; Cible suivi

t Essai

U Point estimé

u Signe, si moins "-" (HEX 2D)

\% Données non valides; Non; Réglage de l'indicateur d'avertissement; Manuel; Volt

w Ouest; Eau; Début du virage

X Variable de caractére numérique
Longitude

z Temps

8.2 Définitions de champ

Les définitions de champ sont indiquées dans les Tableau 4 et Tableau 5.
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Tableau 4 — Mnémoniques d'identificateurs d'émetteurs

Dispositif d'émetteur Identificateur
Contrdleur de cap/route (pilote automatique) général AG
magnétique AP
Systéme d'identification automatique Al
Systéme de fond de cale Bl
Systéme d'alarme pour la surveillance de I'activité de navigation sur le pont BN
Fonction de gestion centralisée des alertes BAM CA
Communications: appel sélectif numérique (ASN) CD
récepteur de données R
satellite LS
radio-téléphone (MF/HF) CT
radio-téléphone (VHF) LV
récepteur d'exploration LX
Radiogopiometre DF
Station flelais bidirectionnelle bu
Systémgq de carte électronique (ECS) EC
Systémg de visualisation des cartes électroniques et d'information (ECDIS) El
Localisafeur d'urgence E
Position|d'urgence indiquant une radiobalise (EPIRB) E
Systémgq de surveillance du compartiment moteur ER
Systémg de surveillance/contrdleur de porte d'incendie FD
Systémg d'extinction d'incendie FE
Systémgq de détection d'incendie FR
Systémg d'arrosage en cas d'incendie FS
Systémgq de positionnement Galileo BA
Systémg de positionnement BeiDou 5B
Systémgq de positionnement |IRNS'S €]
Systémgd de positionnement GLONASS 5L
Systémgqg de positionpement mondial (GPS) 5P
Systémg de positionhnement QZSS GQ
Systémg mondial de navigation par satellite (GNSS) GN
Capteur$ dé.cap: compas, magnétique HC
gyroscopique, cherchant le nord HE
flux magnétique HF
gyroscopique, cherchant autre que le nord HN
Systéme de surveillance/contréleur de porte coque HD
Surveillance de contrainte de coque HS
Systéme de communication intégré IC
Instrumentation intégrée I
Navigation intégrée IN
LORAN: LORAN-C LC
Dispositif réseau ND
Contrdleur de la lumiére de navigation NL
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Dispositif d'émetteur

Identificateur

Code propriétaire P
Radar et/ou pointage radar RA
Machines a propulsion y compris télécommande RC
Détecteur, profondeur SD
Appareil de gouverne/moteur a gouverner SG
Fonction de passerelle série-réseau (SNGF) Sl
Systéme de positionnement électronique, autre/général SN
Détecteur, balayage SS
Indicatefir de taux de rotation Tl
Contréldur de microprocesseurs P
(0<=#<=P) Identificateur de I'émetteur configuré par I'utilisateur? U#
Capteur$ de vitesse: Doppler, autre/général D
loch, eau, magnétique M
loch, eau, mécanique
Enregistrement des données de navigation R
Systémg de surveillance/contrdleur de porte étanche VD
Systémq de détection du niveau d'eau L
Transdupteur X
Chronomeétreur, heure/date: horloge atomique YA
chronométre ¥C
quartz 7Q
mise a jour radio rv
Instrumgnt météo Vi

a8 L'idelntificateur de I'émetteur configuré pacTutilisateur (U#) ne transmet pas la nature du dispositif qui émet
la s¢ntence, et il convient de ne pasite "fixer" dans une unité de fabrication. Cela est prévu gour des
applications a usage spécifique. IYidentificateur de I'émetteur U# indique que l'identificateur de I'¢metteur

des ¢lispositifs a été changé par uné commande externe.
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Tableau 5 — Résumé des types de champs

Type de champ Symbole Définition

Champs au format spécial

Statut A Champ a caractére unique:
A = Oui, données valides, indicateur d'avertissement vierge

V = Non, données invalides, indicateur d'avertissement
paramétré

Latitude IR Champ de longueur fixe/variable:

degrés/minutes et décimal — deux chiffres fixes de degrés,
deux chiffres fixes de minutes et un nombre variable de
chiffres pour une fraction decimale de minutes. Les Jzéros a
gauche sont toujours inclus pour les degrés et les njinutes
pour maintenir une longueur fixe. La virgule et\la\frgction
décimale associée sont facultatives si la résolution fotale
n'est pas nécessaire.

Longitudg

)

YYYYY.Yy Champ de longueur fixe/variable:

degrés/minutes et décimal — trois _chiffres fixes de degrés,
deux chiffres fixes de minutes @un nombre variablg de
chiffres pour une fraction déecimale de minutes. Les|zéros a
gauche sont toujours inclus‘pour les degrés et les njinutes
pour maintenir une longueur fixe. La virgule et la frgction
décimale associée sont\facultatives si la résolution {otale
n'est pas nécessaire.

Temps hhmmss.ss Champ de longueur fixe/variable:

heures/minutes/secondes et décimal — deux chiffred fixes
d'heures,.deux chiffres fixes de minutes, deux chiffrps fixes
de secondes et un nombre variable de chiffres pourfune
fraction/’décimale de secondes. Les zéros a gauche|sont
toujours inclus pour les heures, les minutes et les spcondes
pour maintenir une longueur fixe. La virgule et la frgction
décimale associée sont facultatives si la résolution {otale
n'est pas nécessaire.

Champ géfini Certains champs sont spécifiés de maniere a contenir des
constantes prédéfinies, la plupart du temps des caractéres
alphabétiques. Un champ de ce type est indiqué dans la
présente norme par la présence d'un ou plusieurs
caractéres valides.

Sont exclus de la liste de caracteres autorisés les
caracteres suivants qui sont utilisés pour indiquer des types
"

de champs dans la présente norme: "A", "a", "c", "hh",
"hhmmss.ss", "lIlLII", "x", "yyyyy.yy".

Champsg a valeur,numérique

Numéros$ variables X.X Entier de longueur variable ou champ numérique flotant.
Zéros a gauche et a droite facultatifs. La virgule et I
fraction décimale associée sont facultatives si la régolution
totale n'est pas nécessaire exemple: 73 10 =731 =073.1 =
73). L'usage spécifique de ces données de formatage et
des restrictions (par exemple entier, intervalle) est
déterminé dans la définition de sentence.

Champ HEX fixe hh- Numéros HEX de longueur fixe uniquement, MSB a gauche.

Champ HEX variable h--h Numéros HEX seulement de longueur variable, MSB a
gauche.

Champ fixe a six bits ss__ Caractéres codés a six bits de longueur fixe uniqguement.

Voir Annex C pour les conversions des champs.

Champ variable a six bits S--s Caractéres codés a six bits seulement de longueur variable.
Voir Annex C pour les conversions des champs.

Champs d'informations

Texte variable c--C Champ de caractéres valides de longueur variable.

Champ alphabétique fixe aa- Champ de longueur fixe de caractéres alphabétiques
majuscules ou minuscules.
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Champ de nombre fixe XX- Champ de longueur fixe de caractéres numériques.

Champ de texte fixe cc- Champ de longueur fixe de caracteres valides.

Les points suivants doivent étre pris en compte:
e Il convient d'utiliser les espaces uniguement dans les champs de texte variables.

e Un signe négatif "-" (HEX 2D) est le premier caractére dans un champ si la valeur est négative. Lorsqu'il
est utilisé, il augmente la taille spécifique des champs de longueur fixe de "un". Le signe est omis si la
valeur est positive.

e Des unités de champs de mesure sont des caractéres appropriés du tableau de symboles (Tableau 3) a
moins qu'une unité de mesure spécifique ne soit indiquée.

e Les définitions de champ de longueur fixe montrent le nombre réel de caractéres. Par exemple, un champ
défini pour avoir une longueur fixe de 5 caracteres HEX est représenté comme hhhhh entre des délimiteurs

dang-are-definitionde-sentence

8.3 Sentences approuvées
8.3.1 Format général

Format général d'informations de sentence imprimée:
{code mnémonique} — {nom}

{paragraphe de définition}
$--{sentgnce}

|——{descriptions de champ}
début de sentence et identificateur de I'émetteur

8.3.2 AAM — Alarme d'arrivée du point‘de cheminement

Statut dfarrivée (entrant dans le cercle-d'arrivée, ou passant la perpendiculaire de la |igne de
route) au point de cheminement c--c;

$AAM, A, Ax.x, N, cc*hh<CR><LF>

t L |— Identificateur de point de cheminement

Unités de rayon, en milles marins

Rayon du cercle d'arrivée
Statut: A = perpendiculaire passée au point de cheminement; V = non passée
Statut: A = cercle d'arrivée entré; V = non entré

8.3.3 ABK' - Acquittement de diffusion binaire et adressé au SIA

La sentence ABK est générée lorsqu'une transaction, initiée par la réception d'une sentence
ABM, AIR, ou BBM, est achevée ou terminée. Cette sentence fournit des informations sur le
succeés ou I'échec d'une diffusion ABM demandée, soit du message 6, soit du message 12 de
I'UIT-R M.1371. Le processus ABK utilise les informations regues dans les messages 7 et 13
de I'UIT-R M.1371. A la réception d'un message 7 ou 13 VHF Data-link, ou en cas d'échec
des messages 6 ou 12, I'unité SIA délivre la sentence ABK a l'application externe. Cette
sentence est également utilisée pour rapporter a I'application externe la gestion de I'unité SIA
des sentences AIR (message 15 UIT-R M.1371) et BBM (messages 8, 14, 25 et 26 UIT-R
M.1371). L'application externe initie une interrogation a l'aide de la sentence AIR, ou une
diffusion a l'aide de la sentence BBM. L'unité SIA génére une sentence ABK pour rapporter le
résultat du processus de diffusion ABM, AIR ou BBM.
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$--ABK, XXXXXXXXX,X,X.X,X,X*hh<CR><LF>

Numéro de séquence de message 4)
Identificateur de message UIT-R M.1371 3)
Canal de réception SIA 2)
MMSI de l'unité SIA adressée 1)

\‘U— Type d'acquittement 5)

Commentaires:

1) Identifie I'unité SIA distante adressée impliquée dans I'acquittement. Si plusieurs MMSI sont adressés

(Messpges 15 et 16 UIT-R M.137T), Te MMST de Ta premiere unité SIA distante, identifie dans le megsage, est
le MM[SI rapporté ici. Il s'agit d'un champ nul lorsque le type de message UIT-R M.1371 est 8 ou 14\

2) Indicafion du canal de liaison de données VHF pour lequel un acquittement de message de type)7 ol 13 a été
recu. Yn "A" indique la réception sur le canal A. Un "B" indique la réception sur le canal B.

3) Cela ipdique a l'application externe le type du message UIT-R M.1371 que cette sentence ABK adrg¢sse. Voir
également les ID de message énumérés dans le Commentaire N° 4.

4) Le numéro de séquence du message, conjointement avec l'identificateur du message et le MMSI de I[funité SIA
adresgée, identifie de maniére unique une sentence ABM, AIR, ou BBM regue ‘précédemment. La dénération
d'une |sentence ABK permet de réutiliser un identificateur de message, de) séquence. L'identifitateur du
messgge détermine la source du numéro de séquence du message. Les listeés suivantes répertorient|la source
par idéntificateur de message:

ID de message UIT-R M.1371 Source de numéro de séquence de piessage

6 id¢ntificateur de message séquentiel émanant de la sentence,ABM

7 Mgssage 7 de l'unité SIA adressée, numéro de séquence

8 identificateur de message séquentiel émanant de la sentehce BBM

12 id¢ntificateur de message séquentiel émanant de.la sentence ABM

13 Mgssage 13 de I'unité SIA adressée, numéro dé séquence

14 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence BBM

15 augune source, il convient que le numére.de séquence du message soit nul

25 idgntificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires strufturées),

26 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires strufturées),

70 id¢ntificateur de messagé\ séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données bingires non
structurées),

71 identificateur de méssage séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires non
structurées),

5) Les ag¢quittements.fournis sont:

0 = | Messade(6 ou 12) recu avec succeés par l'unité SIA adressée,

1 = | Message (6 ou 12) diffusé, mais aucun acquittement envoyé par I'unité SIA adressée,

2 = | LMessage n'ayant pas pu étre diffusé (c'est-a-dire que la quantité de données encapsulées dépasse cinq
emplacements),

3 = Diffusion demandée du Message (8, 14, 15, 25 ou 26) effectuée avec succes,

4 = Réception tardive d'un acquittement de Message 7 ou 13 ayant été adressé a cette unité SIA (navire
porteur) et référencé comme une transaction valide.

8.3.4 ABM - Message de sécurité binaire adressé au SIA

Cette sentence prend en charge les Messages 6, 12, 25 et 26 UIT-R M.1371 et fournit a une
application externe un moyen d'échanger des données par l'intermédiaire d'un transpondeur
SIA. Les données sont définies pas l'application seulement, non par l'unité SIA. Cette
sentence offre une grande flexibilité pour la mise en ceuvre des fonctions du systéme qui
utilisent le transpondeur comme un dispositif de communications. Aprés avoir regu cette
sentence par l'intermédiaire de l'interface de I'lEC 61162-2, le transpondeur lance une
diffusion VDL de Message 6, 12, 25 ou 26. L'unité SIA assure jusqu'a quatre diffusions des
messages 6 et 12. Le numéro réel dépend de la réception d'un acquittement de la part de
l'unité SIA "de destination" adressée. Le succés ou I'échec de la réception de cette émission
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par 'unité SIA adressée pour les messages 6 et 12 est confirmé par I'utilisation de données
de formatage de sentence ABK "Acquittement du message de sécurité binaire adressé", et
par les processus prenant en charge la génération d'une sentence ABK. Le transpondeur SIA
détermine I'état des communications approprié pour la transmission du message 26 sur la
liaison de données VHF.

1--ABM, X, X, X, XXXXXXXXX,X,XX,S--8,X*hh<CR><LF>

Données encapsulées 6)
Identificateur de messaae UIT-R M.1371 5)
Canal SIA pour la diffusion du message radio 4)

tLL Nombre de bits de remplissage, 0 a57)

Comment

1) Leno
Le preg
Le de
Toute
utilise

2) Cet id
dans |
seque

=& MMSTde runité StA de destination pour fe message de rUIT-R V13
— ldentificateur de message séquentiel, 0 a 3 2)

— Numeéro de sentence, 1a91)

— Nombre total de sentences nécessaire pour transférer le message,1 a 9"\

pires:

nbre total de sentences exigé pour transférer les données du message binaire a I'unité SIA.
mier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un. message, valeur minimale 1
ixieme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message-valeur minimale 1.

5 les sentences contiennent le méme nombre de champs. \Les sentences qui se succeden
' des champs nuls pour les champs qui n'ont pas changéftels’que les champs 4, 5, et 6.

entificateur de message séquentiel répond a deuxcaobjectifs. |l satisfait aux exigences comm
IEC 61162-1, description "Champ de l'identificateur de message séquentiel”, et il fait office de n
hce utilisé

I'UIT-R M.1371 dans les types de messages 6 et 12. ha plage de ce champ est limitée par I'UIT-R M.1

3. La
I'acqu

3) Le MM
4) Le caj
0 =

1 =
2 =
3 =
5) L'iden
6 =
12 =
25 =

valeur de l'identificateur de message séquentiel peut étre réutilisée aprés que I'unité SIA
ttement "ABK" pour ce numéro.

Sl de I'unité SIA qui est la destination~du message.

al SIA qui doit étre utilisé pour ladiffusion:

pas de préférence pour le canalde diffusion,

diffusion sur le canal SIA-A,

diffusion sur le canal.SIA B,

diffusion du messageé sur les canaux SIA A et B.

ificateur de message UIT-R M.1371 pour les messages adressés suivants:
message adressé binaire,

message adressé relatif a la sécurité,

message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires codées a l'aide de l'ide

13)

peuvent

e indiqué
uméro de
par
371a0 -
a fourni

htificateur

d'applications 16 bits)

70 =
26 =

71 =

message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires non structurées),

message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données binaires codées

a l'aide de l'identificateur d'applications 16 bits),

message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données bin
structurées).

aires non

6) Il s'agit du contenu du parameétre "données binaires" pour le Message 6 de I'UIT-R M.1371, ou du parametre
"texte relatif a la sécurité" pour le Message 12, ou du parametre "données binaires" pour le Message 25, ou du
paramétre "données binaires" pour le Message 26. La premiére sentence peut contenir jusqu'a 48 codes a six
bits valides (288 bits). Les sentences suivantes peuvent contenir jusqu'a 60 codes a six bits valides (360 bits),
si les champs 4, 5, et 6 sont inchangés par rapport a la premiére sentence et définis comme nuls. Le nombre
réel de caractéres valides doit étre tel que le nombre total de caracteres dans une sentence ne dépasse pas la
limite de "82 caractéres".

7) Ce champ ne peut pas étre un champ nul. Voir "x4 " en 7.3.4.
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8.3.5 ACA - Message d'attribution des canaux SIA

Un dispositif SIA peut recevoir des informations de gestion de canal régional de quatre
maniéres: UIT-R M.1371 Message 22, télécommande DSC regue sur canal 70, entrée
manuelle par un opérateur, et sentence ACA. L'unité SIA peut stocker des informations de
gestion de canal en vue d'un usage ultérieur. Les informations de gestion de canal sont
appliquées sur la base de I'emplacement réel du dispositif SIA. Une unité SIA "utilise" des
informations de gestion de canal quand les informations sont utilisées pour gérer le
fonctionnement du récepteur et/ou de I'émetteur VHF au sein de l'unité SIA.

Cette sentence est utilisée a la fois pour entrer et pour obtenir des informations relatives a la
gestion du canal. Lorsqu'elle est envoyée a une unité SIA, la sentence ACA fournit des
informafions régionales que Tunité stocke et ulilise pour gérer Ta radio VHE [interne.
Lorsqu'¢lle est envoyée a partir d'une unité SIA, la sentence ACA fournit les informations de
canal agtuelles retenues par l'unité SIA. Les informations contenues dans cette-sentence sont
similairgs a celles contenues dans un Message 22 de I'UIT-R M.1371. Les”informations
contenues dans cette sentence sont directement liées a la phase ~d'initialisafion, au
fonctionnement en canal double et aux fonctions de gestion de canal de)l'unité SIA|comme
cela est{décrit dans I'UIT-R M.1371.

$--ACA X ILILa, yyyyy.yy,a lliLILa,yyyyy.yy,a,X,XXXX,X,XXXX,X,X,X,a,X,hhmmss.ss*hh<CR><LF>
|_ Temps du changement en
L "en cours d'utilisation” 9)
t Indicateur en cours 8)
Source d'information 7)
Commande de niveau 6)
Commande de mode Tx/Rx )
— Bande passante du canal B 4)
— Canal B3)
— Bande passante du canal A 4)
— Canal A 3)
— Taille de zone de transition 2)
Longitude d'angle région sud-ouest — E/O
Latitude d'angle région sud-ouest — N/S
Longitude d'angle région nord-est — E/O
Latitude d‘angle région nord-est — N/S 2)
— Numéro de §équence, 0a9 1)

Commentpires:

1) 1l est |utilisé” pour lier ensemble les contenus des sentences ACA et ACS. Il convient que la sentehce ACS,
lorsqufelle,est fournie par l'unité SIA, suive immédiatement la sentence ACA liée, contenant le mémle numéro
de séjguence. Il convient que I'unité SIA générant les sentences ACA et ACS incrémente le numéro de
séquence chaque fois quune paire ACATATS est créée. Aprés que le 9 a eté utilise, i1 convient que le
processus reparte a nouveau de 0. Les informations contenues dans la sentence ACS ne sont pas liées aux
informations dans la sentence ACA si les numéros de séquence sont différents. Lorsqu'une unité SIA est
demandée pour une sentence ACA, il convient que I'unité SIA réponde a la paire de sentences ACA/ACS.
Quand un dispositif externe envoie une sentence ACA a l'unité SIA, le numéro de séquence peut étre nul si
aucune sentence ACS n'est en cours d'envoi.

2) La résolution des champs de longitude et de latitude est de 1/10 minute. La plage de la taille de la zone de
transition est de 1 a 8 milles marins.

3) Numéro de canal VHF, voir UIT-R M.1084, Annexe 4

4) Valeur de 0, la bande passante est spécifiée par le numéro de canal, voir UIT-R M.1084, Annexe 4.
Valeur de 1, la bande passante est 12,5 kHz.

5) Valeur de 0, émission sur les canaux A et B, réception sur les canaux A et B
Valeur de 1, émission sur le canal A, réception sur les canaux A et B
Valeur de 2, émission sur le canal B, réception sur les canaux A et B
Valeur de 3, pas d'émission, réception sur les canaux A et B
Valeur de 4, pas d'émission, réception sur le canal A
Valeur de 5, pas d'émission, réception sur le canal B.
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r de 0, puissance élevée

r de 1, basse puissance

7) ldentificateurs de source:

A =

Message 22 de I'UIT-R M.1371: Message adressé de gestion de canal,

B = Message 22 de I'UIT-R M.1371: message de diffusion de la zone géographique de gestion de canal,

C = Sentence d'attribution de canal SIA de I'lEC 61162-1,

D = Télécommande 70 du canal DSC,

M =

entrée manuelle par un opérateur.
Il convient que ce champ soit nul quand la sentence est envoyée a un dispositif SIA.

8) Cette valeur est définie pour indiquer que les autres paramétres dans la sentence sont "en cours d'utilisation”

par une_unité SIA au moment on l'unité SIA envoie cette sentence. Une valeur "0" indique que les parameétres
ne somt pas "en cours d'utilisation”, et une valeur "1" indique que les paramétres sont "en cours d'util{sation”. Il
convignt que ce champ soit nul quand la sentence est envoyée a une unité SIA mobile. Une valeur ™| envoyée
a une|station de base indique que les paramétres sont "en cours d'utilisation"; une valeur "0"\indique que les
parameétres ne sont pas "en cours d'utilisation”.

9) Temp$ UTC que le champ "indicateur en cours d'utilisation” a changé pour le statut indiqué. |l convignt que ce
champ soit nul quand la sentence est envoyée a une unité SIA.

8.3.6 ACK - Alarme de réception

Alarme de dispositif de réception. Cette sentence est utilisée paur-signaler la réceptign d'une

situation d'alarme rapportée par un dispositif.

$--ACK,

8.3.7

Les ser

xx*hh<CR><LF>

I—Numéro d'alarme unique (identificateur) a la source de l'alarme

ACN - Commande d'alerte

tences ACN, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alerfes. Les
communications relatives aux alertes sont déerites dans I'lEC 61924-2.

Cette sentence est utilisée pour l'acquittement, le silence, le transfert de responsabilité et la

répétitign de requéte des détails d'alerte si le processus de réception a détecté, sur
d'ALC, que I'ALF a été omis.

La resp
cet état
(a savo
resoulé

Cette sentence ne peut pas étre interrogée.

$--ACN,

bnsabilité transféréeé.est utilisée pour un état conditionnel spécial d'une alert
la source d'une @lerte indique I'alerte visuellement sous forme d'alerte d'acqu
r pas de clignotement ou de signal audible). Dans cet état, la source d'un

la base

e. Dans
ttement
e alerte

e une alerteracquittée, si la source de l'alerte ne peut pas recevoir les segntences
"heartbeat" (HBT) de I'émetteur de la sentence.

hhmmss.ss,aaa x.x.x.x,c.a*hh <CR><| F>

Comment

U— Indicateur d'état de sentence 6)
Commande d'alerte, A, Q, O ou S 5)
Instance d'alerte, 1 2 999999 4)
Identificateur d'alerte 3)

Code mnémonique du fabricant 2)
— Temps 1)

aires:

1) Temps de libération de la commande d'alerte. (ex.: a des fins VDR), peut étre facultativement un champ nul.
L'émetteur peut utiliser toutes les alternatives définies dans le Tableau 5 Résumé des types de champs. Le
récepteur peut ignorer le contenu de ce champ. Si le récepteur n'ignore pas ce champ, il convient que toutes

les alt

ernatives définies dans le Tableau 5 Résumé des types de champs soient supportées.
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3)

4)

5)

6)
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Utilisé pour les alertes propriétaires définies par le fabricant. Pour les alertes normalisées, il convient que ce
champ soit nul.

L'identificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateur d'alerte est un champ entier
de longueur variable de 7 chiffres au maximum. Il identifie le type d'alerte, ex.: une alerte "destination perdue".
Les alertes normalisées utilisent des identificateurs d'alerte uniques décrits dans les normes d'équipements. La
plage de numéros 10000-9999999 est réservée aux alertes propriétaires et le numéro "0" est réservé a une
requéte de commande de toutes les alertes (par exemple, émission de requétes Q de commande d'alerte de
tous les états d'alerte). Exemples d'identificateur d'alerte:

"001", "2456789", "245"

L'instance d'alerte identifie l'instance actuelle d'une alerte pour distinguer les alertes de méme type
(identificateur d'alerte) et de méme source (par exemple: destination dangereuse). L'instance d'alerte est un
entier de 6 chiffres au maximum, compris entre 1 et 999999, le numéro "0" indiquant que la commande est
destinée a toutes les instances d'alerte. Excepté pour le numéro "0", le numéro d'instance d'alerte peut étre
libre nt défini nar lg fahricont daone 1o maciirg Ar il oot ||niq||n pnnr un-tune-d'alertelidentificateur 'a|erte). 1
n'est pas admis de modifier l'instance d'alerte dans un cycle de vie d'une alerte distribuée (de Ii&tgt "actif et
non agquitté" jusqu'a ce que I'état "normal" soit atteint). Il peut également s'agir d'un champ nui lofsqu'il y a
une s¢ule alerte de ce type.

Il conyient que ce champ ne soit pas nul.

acquitfer: A
demander / répéter informations: Q
transfert de responsabilités: (0]
silence: S

Il conyient que ce champ soit un champ "C" et non nul. Ce champ indigue une commande. Une sent¢nce sans
"C" n'g¢st pas une commande.

Cette sentence est utilisée conjointement avec la sentence ACA. Cette sentence [identifie
l'auteur|des informations contenues dans la sentence ACA et la date et I'heure auxquelles

l'unité SIA a regu cette information.

$--ACS X, XXXXXXXXX,hhmmss.ss,xX,xX,Xxxxx*hh&CR><LF>

Commentpires:

L |— Année—
Mois, 01a12 ——UTC

Jour, 01431 —
UTC, de réception des informations de gestion de canal
MMSI del'auteur
— Numéro de séquence, 029 1)

1) 1l est |utilisé pourilier ensemble les contenus des sentences ACA et ACS. Il convient que la sentephce ACS,

lorsqufelle @st™fournie par l'unité SIA, suive immédiatement la sentence ACA liée, contenant le mémle numéro
de séjguence. Il convient que I'unité SIA générant les sentences ACA et ACS incrémente le numéro de
séquepce¥chaque fois qu'une paire ACA/ACS est créée. Apres que le 9 a été utilisé, il convient que le
processus reparte a nouveau de 0. Les informations contenues dans la sentence ACS ne sont pas liées aux
informations dans la sentence ACA si les numéros de séquence sont différents. Quand un dispositif externe
envoie une sentence ACA a l'unité SIA, le numéro de séquence peut étre nul si aucune sentence ACS n'est en
cours d'envoi.

8.3.9 AIR — Requéte d'interrogation SIA

Cette sentence prend en charge les Messages 10 et 15 de I'UIT-R M.1371. Elle fournit a une
application externe le moyen de lancer des requétes pour des unités SIA de messages UIT-
R M.1371 spécifiques, depuis une station de base ou mobile a distance. Une sentence unique
peut étre utilisée pour demander jusqu'a deux messages depuis une unité SIA et un message
depuis une deuxiéme unité SIA, ou jusqu'a trois messages depuis une unité SIA. Les types de
messages pouvant étre demandés sont limités. La liste compléte de messages pouvant étre
demandés est disponible dans la description du Message 15 dans I'UIT-R M.1371. Les
requétes inappropriées peuvent étre ignorées. Avec le Message 10, le Message 11 est
toujours exigé.
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L'application externe initie I'interrogation. L'application externe est responsable de I'évaluation
du succés ou de I'échec de l'interrogation. Aprés avoir regu cette sentence, I'unité SIA lance
une diffusion radio (sur VHF Data Link) d'un Message 10 ou 15 — Interrogation. Le succés ou
I'échec de la diffusion de l'interrogation est déterminé par I'application a I'aide de la réception
combinée de la sentence ABK et des sentences VDM fournies par I'unité SIA. Aprés avoir
recu cette sentence AIR, 'unité SIA ne doit pas mettre plus de quatre secondes pour diffuser
le Message 10 ou 15, et I'unité (les unités) distante(s) adressée(s) ne doit/doivent pas mettre
plus de quatre secondes supplémentaires pour répondre — soit au total huit secondes.

Si le type de message exigé est 11, un message 10 est alors émis a une seule station. Dans
ce cas, il convient que les champs de la station 2 soient nuls.

$_-A|R @ AYAVAVAVAVAVAVARVARVALVALVALVALVALVAVAVAVAVAVAVAVAVAR VAL VAL VAR~ MVALVALVALVA VAL VA o] o Pd A = L9 I =0
, 5 K S XK P2 St

Commentpires:

1

2)

3)

4)

5)

’
~ |_Message ID2.1, emplacement de réponse de la stgtion 2 6)
Message ID1.2, emplacement de réponse de la-station|1 6)

Message ID1.1, emplacement de réponse de Ja‘station 1 6)
Canal d'interrogation °)

Sous-section de message 3)

L Numéro de message demandé depuis la.station 2 2)

L MMSI de la station 2 interrogée 4)

L— Sous-section de message 3)

L—— Numéro du deuxiéme message demandé depuis lasstatien 1 2)

L Sous-section de message 3)

L— Numéro du premier message demandé depuis la station 1 2)

L MMSI de la station 1 interrogée 1)

Identifie la premiére unité SIA distante qui est interrogée. Une sentence AIR unique peut étre utilisée pour
demander les numéros de deux messages depuis.ta premiére unité SIA.

Les exemples suivants sont des exemples de~-messages pouvant étre demandés depuis une unité SA mobile
distanfe. Voir la description du Message(15 et du Message 10 de I'UIT-R M.1371 pour les numéros de
messgges réels.

Messdge 3, Rapport de position,

Messdge 5, Données relatives a~la navigation et a la position statique du navire, voir les infprmations
supplémentaires dans le commentaire N° 3,

Messdge 9, Rapport de _posjtion aéronautique SAR normalisée,
Messdge 18, Rapport de“position du matériel de classe B normalisée,
Messdge 19, Rapport de position du matériel de classe B étendu,
Messdge 21, “Rapport d'aides a la navigation,

Messdge 24, ) Rapport de données statiques,

Messdge. 71, Réponse UTC et date. Dans ce cas, le message 10 est émis.

Des exemples de messages pouvant étre demandés d'une station de base SIA distante incluent:
Message 4, Rapport de station de base,
Message 24, Rapport de données statiques.

Ce champ est utilisé pour demander un message qui a été subdivisé davantage en structures de données
alternatives. Lors d'une requéte pour un message avec des structures de données alternatives, il convient que
ce champ de sous-section de message soit présent, de sorte qu'une sous-division adéquate des données du
message soit réalisée. Si la structure du message n'est pas sous-divisée en différentes structures, il convient
que ce champ soit nul.

Cela identifie la deuxiéme unité SIA distante qui est interrogée. Un seul message peut étre demandé depuis la
deuxiéme unité SIA. Le MMSI de la deuxiéme unité SIA peut étre le méme MMSI que celui de la premiére unité
SIA.

A = Canal A
B = Canal B
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Nul = aucun canal spécifique n'est assigné. Il convient que les stations mobiles SIA ignorent ce champ de
données.

6) Numéro de I'emplacement de début de réponse d'interrogation, 0 a 2 249. Nul si I'emplacement de réponse
d'interrogation n'est pas affecté.

Il convient que les stations mobiles SIA ignorent ce champ de données.

8.3.10 AKD - Acquittement de situation d'alarme détaillée

Cette sentence présente I'acquittement d'une situation d'alarme détaillée rapportée par ALA.

Etant donné que I'lEC 61162-1 ne garantit pas un transport fiable, il convient que le
concepteur soit trés attentif quant a I'utilisation de cette sentence. Des problémes peuvent
survenir_soit quand le message d'alarme initial a été perdu, soit quand le message
d'acquitfement a été perdu. Une solution possible consiste a réémettre le message-d'alarme
jusqu'a [réception de l'acquittement. Quand l'acquittement a été regu, il convient qu'un
acquittement d'alarme soit envoyé. Il convient que cet acquittement soit envoyé: sur fous les
acquittements ultérieurs. Il convient que les acquittements soient envoyés- pour [chaque
message d'alarme recu aprés l'acquittement et ensuite jusqu'a la réception du message
d'acquitfement de l'alarme.

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

|— Instance de matériel/unité/afticle envoyant
l'acquittement )
Indicateur de sous-systéme envoyant
l'acquittement 4)
Indicateur de systéme‘envoyant
l'acquittement 3)
— Type d'alarme 2)
— Numéro d'instance de matériel/unité/article
L— Indicateur de matérigf de sous-systéme de la source de |'alarme d'origing 2)
— Indicateur de systéme de la source de l'alarme d'origine 2)
— Heure de I'acquittement?)

Commentpires:
1) 1l défipit I'heure d'acquittement. Il peut s'agir d'un champ nul.

2) Il conyient que ces champs contiennent les mémes informations que les champs correspondants de la[sentence
ALA qui est acquittée.

3) Caracferes d'indicateur identifiant le systeme qui envoie I'acquittement. Ce champ se compose| de deux
caracteres fixes, voir Annex D. Il peut s'agir d'un champ nul.

4) Caracféres d'indicateur identifiant le sous-systéme qui envoie 'acquittement. Ce champ se compos¢ de deux
caracteres fixes, voir Annex D. Il peut s'agir d'un champ nul.

5) Numéfo d'ifistance identifiant le matériel, I'unité ou I'article qui envoie I'acquittement. Ce champ se compose de
deux ¢aractéres numériques fixes. Il peut s'agir d'un champ nul.

8.3.11 ALA - Situation d'alarme décrite dans un rapport

Cette sentence permet de rapporter la situation de I'alarme et de I'acquittement de I'alarme
dans les systémes. A la différence de la sentence ALR, cette sentence prend en charge le
rapport des situations d'alarme de sous-systemes et de systémes multiples.

Les sentences dédiées (par exemple FIR, DOR, HSS, WAT) sont destinées a envoyer des
rapports d'un systéme de détection d'alarme dédié.

Etant donné que I'lEC 61162-1 ne garantit pas un transport fiable, il convient que le
concepteur soit trés attentif quant a I'utilisation de cette sentence. Des problémes peuvent
survenir soit quand le message d'alarme initial a été perdu, soit quand le message
d'acquittement a été perdu. Une solution possible (dans certains cas) consiste a réémettre le
message d'alarme jusqu'a réception de l'acquittement. Quand l'acquittement a été recu, il
convient qu'un acquittement d'alarme soit envoyé. |l convient que cet acquittement soit
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envoyé sur tous les acquittements ultérieurs. Il convient que les acquittements soient envoyés
pour chaque message d'alarme regu aprés l'acquittement et ensuite jusqu'a la réception du
message d'acquittement de I'alarme.

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

U;L Texte de description de I'alarme

Etat acquitté de I'alarme 7)
Situation d'alarme 6)
Type d'alarme (voir 5)
Numéro d'instance de matériel/unité/article 4)
— Indicateur de matériel de sous-systéme de source de I'alarme d'origine 3)
— Indicateur de systéme de la source de I'alarme d'origine 2)
— Heure de I'événement 1)

Commentpires:

1) Heurelde I'événement de changement de la situation d'alarme avec changement de I'état.d'acquittemenf. Si cette
information n'est pas disponible, il convient que ce champ soit nul.

2) Caracleres d'indicateur en tant que systeme de la source d'alarme. Ce champ-se~compose de deux daractéres
fixes, voir Annex D.

3) Caracjéres d'indicateur en tant que sous-systeme de la source d'alatme. Ce champ se composd de deux
caracteres fixes, voir Annex D. Pour des alarmes de groupe ou si aucunjsous-systeme ne peut étre ifientifié, il
convignt que ce champ soit nul.

4) Numéfo d'instance identifiant le matériel, l'unité ou I'articles)Ce’ champ se compose de deux daracteres
numeéiiques fixes.

5) Type f'alarme. Ce champ se compose de trois caracteresxnumériques fixes comme défini dans le Tapleau D.1
de I'Apnex D. Les codes 900 a 999 peuvent étre définis par l'utilisateur.

6) Ce chpmp est un caractére unique spécifié par ce qui suit:

N = état normal;

H = état d'alarme (seuil dépassé);

J = état d'alarme (seuil extréme dépassé);

L = état d'alarme (seuil bas dépassé, c'est-a=dire non atteint);

K = étpt d'alarme (seuil bas extréme dépassé, c'est-a-dire non atteint);
X = aytre.

7) Ce chpmp est un caractere unique spécifié par ce qui suit:

A = aqquitteé;

V = ngn acquitté;

B = diffusion (acquittement non applicable);
H = mpde au port;

O = cgntournement;

8) Etiqudtte descriptive de condition détaillée de texte/alarme supplémentaire et facultative. Le nombrg maximal
de canactérescest limité par la longueur de sentence maximale et par la longueur d'autres champs.

8.3.12 | ALC - Liste des alertes cycliques

Les sentences ACN, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 61924-2.

Cette sentence a pour but de satisfaire aux besoins d'une distribution des données sire et
cohérente avec un trafic de données minimal. Chaque changement des données d'alerte
incrémente le compteur de révisions. Un dispositif de traitement des alertes a ainsi
uniqguement besoin de vérifier les entrées d'alerte dans les messages ALC pour s'assurer
qu'aucun message ALC n'a été perdu. Lorsqu'un message ALF a été perdu, le message
manquant peut étre demandé en envoyant une commande d'alerte de requéte (voir ACN -
Commande d'alerte).

La sentence ALC fournit des informations condensées sur la sentence ALF. Elle contient les
données d'identification pour chaque alerte présente d'une seule source donnée/d'un seul
dispositif donné de maniére a ce que le récepteur puisse comprendre quelle ALF a été
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ignorée (et la retransmission de I'ALF peut étre demandée en utilisant la sentence ACN). Elle
doit étre publiée de maniére cyclique au moins toutes les 30 s par chaque dispositif générant
une alerte.

La transmission de la liste des alertes cycliques ne doit jamais s'arréter. Lorsque toutes les
alertes sont dans un état normal, la liste des alertes cycliques est vide, a savoir le nombre
d'entrées d'alerte est défini sur 0.

La longueur de cette sentence varie en fonction du nombre d'alertes (nombre d'entrées de
liste) actuellement générées par l'instance associée. Lorsque le nombre d'entrées nécessaire
dépasse la longueur de sentence admise, le nombre de sentences est augmenté.

t |—|— Entrée d'alerte n 4)

$--ALC,

Entrées d'alerte supplémentaires 4)
Compteur de —T1— Entrée d'alerte_ 1%
Instance ]
Identificateur

— Code mnémonique du fabricant—

— Nombre d'entrées d'alerte 3)

— ldentificateur de message séquentiel, 00 & 99 2)

— Numéro de sentence, 01299 1)

— Nombre total de sentences nécessaire pour ce‘message, 01299 1)

Commentpires:

1) Le prg¢mier champ spécifie le nombre total de sentepces utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le
deuxigme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Tous ces champs ne
peuvent étre des champs nuls.

2) L'idenfificateur de message séquentiel relie toutes les sentences qui appartiennent a un groupe de $entences
multipjes (& savoir, message). Les sentences multiples (voir Commentaire N° 1) ayant le méme ideftificateur
de message séquentiel constituent un message.

3) Contignt le nombre d'entrées d'alerte transportées dans cette sentence.

4) Entrég d'alerte 0 — n: Chaque entrée/d'alerte est composée de quatre champs:

. Igentificateur du fabricant\(voir Identificateur du fabricant ALF)
. Igentificateur d'alerte((voir Identificateur d'alerte ALF)
. Instance d'alertey(voir Instance d'alerte ALF)

. Gompteur desévisions (voir Compteur de révisions ALF)

Chaque eptrée identifie une certaine alerte avec un certain état. Une entrée d'alerte ne peut pas étre divisée entre
deux senflences ALC.

8.3.13 LALF - Sentence d'alerte

Les sentences ACN, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 61924-2.

Cette sentence est utilisée pour signaler une condition d'alerte et I'état d'alerte du dispositif.
Un message ALF doit étre publié pour une alerte chaque fois que les informations d'alerte
dans cette sentence changent et en cas de demande d'alerte (voir ALC - Liste des alertes
cycliques).

Pour transmettre un texte de description d'alerte supplémentaire (voir Commentaire N° 12),
une deuxiéme sentence ALF peut étre transmise en option.
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$--ALF x,x,x,nhmmss.ss,a,a,a,aaa,x.x,x.X,X.X,X,c---c*hh <CR><LF>

L‘— Texte de
Compteur d'escalades, 0 a 9 11)

Compteur de révisions, 1 a 99 10)
Instance d'alerte, 1 4 999999 9)
Identificateur d'alerte 8)
— Code mnémonique du fabricant 7)
— Etat de l'alerte, A, S, N, O, U ou V 6)
— Priorité de l'alerte, E, A, W ou C 5)
— Catégorie de l'alerte, A, Bou C 4)

Comment

1) Le prg
deuxid
peuve
de I'al

2) L'iden
multip|
de meg

3) Il con
convig
a rebg
chamy
pour |
les éq
utilise
ignorg
définig
4) La ca
perfor
alerte

A, C3g
gé
I'a
al

B, C4
né
de

C, C{
o]

Heuredudermier

— ldentificateur de message séquentiel, 0 a 9 2)

— Numéro de sentence, 1a2 1)

— Nombre total de sentences ALF nécessaires pour ce message, 1a2 1)

pires:

mier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minim
me champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Tous ces c
ht étre des champs nuls. Lorsque le numéro de sentence est 2, les champs Catégorie de I'alert
Erte et Etat de I'alerte peuvent étre des champs nuls.

ificateur de message séquentiel relie toutes les sentences qui appartiennent a un groupe de
es (a savoir, message). Les sentences multiples (voir Commentaire N° 1) ayant le méme ide
ssage séquentiel constituent un message.

ient que ce champ présente I'heure de la derniére modification des données dans le message

nt, par exemple, que la modification de I'alerte en incrémentant/décrémentant un compteur ou
urs entraine une révision du message d'alerte et une*nouvelle heure. L'heure est un champ fag
Heure contient des informations supplémentaires;sur le moment ou cela s'est produit et n'est
h prise de décision. Il n'existe pas d'exigence obligatoire concernant la synchronisation de I'hg
uipements. Il convient qu'il s'agisse d'un champ nul (si non utilisé) ou UTC (si utilisé). L'éme
I toutes les alternatives définies dans le Tableau 5 Résumé des types de champs. Le réceq
r le contenu de ce champ. Si le récepteur‘n'ignore pas ce champ, il convient que toutes les al
s dans le Tableau 5 Résumé des types de champs soient supportées.

égorie de l'alerte est conforme a (a‘définition des catégories comme décrit dans la norme re
mances INS (IMO MSC.252(83)) et dans la norme relative aux performances en matiére de ge
de pont (IMO MSC.302(87)):

tégorie A: Alertes ou les informations sur le tableau de commande directement assignées a la fq
hération de I'alerte sont nécessaires, comme aide a la décision pour I'évaluation de la condition
erte, ex.: informations\graphiques de danger de collision ou informations graphiques de dange
A terre.

tégorie B: Alertes lorsqu'aucune information supplémentaire relative a l'aide a la décig
cessaire, oulre.les informations qui peuvent étre présentées a l'aide de la source de l'alerte ¢
description'de l'alerte.

tégorie \C: Alertes qui ne peuvent pas étre acquittées sur le pont, mais pour lesquelles des inf|
ht mécessaires sur le statut et le traitement des alertes, ex.: certaines alertes du moteur.

ale 1. Le
hamps ne
B, Priorité

entences
htificateur

f'alerte. Il
n compte
ultatif. Le
as utilisé
ure entre
teur peut
teur peut
ernatives

ative aux
stion des

nction de
relative a
r de mise

ion n'est
I du texte

brmations

5) Priorite_de_l'alerte- Alarme d'llrgpn(’p'F pour une utilisation avec la gnctinn des alertes Paont

Alarme: A

Avertissement: w
Attention: C
6) La transition de I'état d'alerte est définie dans I'lEC 61924-2:2012, Annexe J

actif —
actif —
actif —

actif —

non acquitté: \
silence: S
acquitté ou actif: A
responsabilité transférée: O
rectifié — non acquitté: U

norma

I: N

7) Utilisé pour les alertes propriétaires définies par le fabricant. Pour les alertes normalisées, il convient que ce
champ soit nul.
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L'identificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateur d'alerte est un champ défini
par un entier de longueur variable de 7 chiffres au maximum. Il identifie le type d'alerte, ex.: une alerte
"destination perdue". Les alertes normalisées utilisent des identificateurs d'alerte uniques décrits dans les
normes d'équipements. La plage de numéros 10000-9999999 est réservée aux alertes propriétaires. Exemples
d'identificateur d'alerte:

"001", "2456789", "245"

L'instance d'alerte identifie I'instance actuelle d'une alerte pour distinguer les alertes de méme type
(identificateur d'alerte) et de méme source (par exemple: destination dangereuse). L'instance d'alerte est un
entier de 6 chiffres au maximum, compris entre 1 et 999999, le numéro "0" indiquant que la sentence en
question est destinée a toutes les instances d'alerte. Excepté pour le numéro "0", le numéro d'instance d'alerte
peut étre librement défini par le fabricant dans la mesure ou il est unique pour un type d'alerte (identificateur
d'alerte). Il n'est pas admis de modifier I'instance d'alerte dans un cycle de vie d'une alerte distribuée (de I'état
"actif et non acquitté" jusqu'a ce que I'état "normal" soit atteint). Il peut également s'agir d'un champ nul
lorsqu'il y a une seule alerte de ce type.

10) Le compteur de révisions est la principale méthode permettant de suivre le statut a jour. Le corppteur de

révisigns est également unique pour chaque instance d'alerte. Le compteur de révisions commence{a 1 et le
pas dlincrément est 1. Aprés 99, le chiffre repasse a 1. Le compteur de révisions est incrémenté |a chaque
changement de contenu d'un des champs de l'alerte.

11) Le cofnpteur d'escalades présente le nombre d'escalades d'alerte aprés expiration du délai pendant |}état actif-

non ag¢quitté. Le compteur d'escalades commence a 0 et le pas d'incrément est 1. Aprés 9, le chiffre fepasse a
1. L'epcalade de l'alerte peut étre I'escalade d'avertissement a avertissement (activation d'un signal audible
uniqug¢ment), I'escalade d'avertissement a alarme ou I'escalade d'alarme a alarme\avec activation dg I'alarme
de nayigateur de secours.

12)Ce clpamp est utilisé pour le titre de l'alerte qui est obligatoire et/ peur une éventuelle description

Exempl¢s:
$11ALF,1,1,0,124304.50,A,W ,A,,192,1,1,0,LOST TARGET*14<CR><LF>
$IIALF,2,1,1,081950.10,B,A,S,XYZ,0512,1,2,0,HEADING LOST*2D<CR><LF>

$IIALF,2,2:1./,,XYZ,0512,1,2,0,NO SYSTEM HEADING AVAILABLE*0D<CR><LF>

complgmentaire de I'alerte qui est facultative.

. Ua premiére sentence ALF transmet le titre de l'alerte. Le titre('de l'alerte est une forme aljrégée de
16 caractéres au maximum du texte de l'alerte.

. LUa deuxiéme sentence ALF facultative transmet la description de I'alerte supplémentaire. La description
de l'alerte supplémentaire est la longue description de J'alerte. La description de I'alerte supplgmentaire
gontient plus d'informations pour la prise de décision (exX.'texte de description de Il'alerte).

. lja deuxiéme sentence ALF utilise les champs nuls pour Heure du dernier changement, Catggorie de
I'alerte, Priorité de l'alerte et Etat de I'alerte pourpermettre un texte plus long. Il convient que le nombre
reel de caractéres valides soit tel que le nombre total de caractéres dans une sentence ne dépagse pas la
limite de "82" caractéres.

. CGertaines normes d'équipements spécifient*un texte d'alerte plus long que 16 caracteres (par ejemple, la
norme AID a défini certaines alertesra coder avec la sentence ALR et avec un texte plus|long que
1|6 caracteres). Dans ces cas, la premiére sentence ALF est utilisée pour les 16 premiers cardctéres du

texte de l'alerte comme titre de Jalerte et la deuxieme sentence ALF pour contenir le texte complet de

I'alerte.

8.3.14 ALR - Etat d'alarme défini

Situation et statut d'alarme locale. Cette sentence est utilisée pour rapporter une situation
d'alarme sur un dispositif et son état actuel d'acquittement.

$--ALR,hhmmss.ss,xxx,A, A,c--c*hh<CR><LF>

LL Texte de description de

Etat d'acquittement de I'alarme, A = acquitté
V = non acquitté
Situation d'alarme (A = seuil dépassé, V = pas dépassé)
Numéro d'alarme unique (identificateur) a la source de 'alarme
— Heure du changement de situation de I'alarme, UTC
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8.3.15 APB - Sentence B (pilote automatique) contréleur de cap/route

Fréquemment utilisé par les pilotes automatiques, cette sentence contient un statut
d'indicateur d'avertissement de récepteur de navigation, une erreur transversale, un statut
d'arrivée au point de cheminement, un relévement initial depuis le point de cheminement
d'origine jusqu'a la destination, un relévement continu depuis la position présente jusqu'a la
destination et un cap recommandé pour diriger vers la destination le point de cheminement
pour le segment de navigation active du trajet.

$APB, A, A, x.x, a, N, A, A, x.x, a, cc, X.X, a, X.X, a, a*hh<CR><LF>

~ I— Indicateur de mode 1) 2)

Cap pour diriger vers le point de cheminement
de cheminement, magnétique ou vraj

Relévement, position présente vers la

destination, magnétique ou vrai

— Identificateur du point de cheminement de.destinatio|

Origine du relevement vers la destination, W/T

— Statut: A = perpendiculaire passée au point dexcheminement
V = perpendiculaire non entrée

— Statut: A = cercle d'arrivée entré; V = cercle-d'arrivée non passé

— Unités XTE, milles marins

— Direction a prendre, G/D

— Amplitude de XTE (erreur transversale)

— Statut: A = OK ou non utilisé V = indicateur d'avertissement de cycle d'écluse LORAN ¢ 2)

— Statut: A = Données valides V = clignotement LORAN C ou avertissement SNR %)
V = indicateur d'avertissement géneéral pour d'autres systémes de

navigation quand aucun relevé fiable n'est disponible

>

Commentpires:

1) Indicafeur de mode du systeme de positionpement:
A = Mpde autonome;

Mpde différentiel;

= Mpde estimé (navigation a I'estime);

Mode entrée manuelle;

Mpde simulateur;

= Ponnées non_ valides.

2) Le chpmp indicateur de mode du systéme de positionnement compléte les champs d'état du systéme de
positignnement\(champs 1 et 2). Il convient de mettre les champs d'état a V = non valide pour foutes les
vaIeu(;F de(l'indicateur de mode, a I'exception de A = Autonome et D = Différentiel. Il convient que I'|ndicateur

de mode/dusystéme de positionnement ne contienne pas de champ nul.

8.3.16 ARC - Commande d'alerte refusée

Les sentences ACN, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 61924-2.

Cette sentence est utilisée pour:

e les alertes de catégorie A ou C (voir IMO MSC.302(87)), pour lesquelles il est illégal
d'accepter un acquittement ou un transfert de responsabilité, ex.: pas assez d'informations
disponibles pour I'aide a la décision ou la source de l'acquittement n'est pas acceptable,

Dans un systéme qui fonctionne correctement, il convient que ces tentatives ne se
produisent pas.
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e les alertes de catégorie B (voir IMO MSC.302(87)), si la source de I'acquittement n'est pas
acceptable.

$--ARC,hhmmss.ss,aaa,x.x,x.x,c*hh <CR><LF>

Instance d'alerte, 1 & 999999 4)
Identificateur d'alerte 3)
Code mnémonique du fabricant 2)
Heure 1)

tLL Commande d'alerte refusée, A, Q, O ou S 9)

Commentaires:

1) Heure|
un ch
chamy
que tg

2) Utilisg
chamy
3) L'iden
par u
"desti

normgs d'équipements. La plage de numéros 10000-9999999 est réservée'aux alertes propriétaires.

d'iden
"001",
4) L'instg
(ident
entier
défini
admis
jusqu’
de ce

5) Comnj
convig

acquit]
demat
transf

silenc

8.3.17

Cette s¢
R M.137%
l'applicd
SIA. Cs
systémd

amp nul. L'émetteur peut utiliser toutes les alternatives définies dans le Tableau 5 Résumeé“deg

de libération de la commande d'alerte refusée (par exemple: a des fins VDR), peut étre facuif

s. Le récepteur peut ignorer le contenu de ce champ. Si le récepteur n'ignore pas ce eghamp, i

utes les alternatives définies dans le Tableau 5 Résumé des types de champs soient supportéeg.

pour les alertes propriétaires définies par le fabricant. Pour les alertes normalisées, il convie
soit nul.

ificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateur'dlalerte est un chg
h entier de longueur variable de 7 chiffres au maximum. |l identifie le ‘type d'alerte, ex.: U
ation perdue". Les alertes normalisées utilisent des identificateurs, d'alerte uniques décrits
ificateur d'alerte:
"2456789", "245"

nce d'alerte identifie I'instance actuelle d'une alerte ~pour distinguer les alertes de m
ficateur d'alerte) et de méme source (par exemple: destifiation dangereuse). L'instance d'ale
de 6 chiffres au maximum, compris entre 1 et 999999.\le numéro d'instance d'alerte peut étre
par le fabricant dans la mesure ou il est unique pour un type d'alerte (identificateur d'alerte). Il
de modifier l'instance d'alerte dans un cycle de vigrd'une alerte distribuée (de I'état "actif et non
b ce que I'état "normal” soit atteint). Il peut égalément s'agir d'un champ nul lorsqu'il y a une sg

type.

ande d'alerte refusée: Indique "Commande d'alerte" refusée de la sentence ACN correspo
nt que ce champ ne soit pas nul.

er: A
der / répéter informations: Q
brt de responsabilités: (0]
N S
BBM — Message-binaire de diffusion SIA

tntence prend en charge la génération de messages binaires 8, 14, 25 et 26 ¢

Ativement
types de
convient

ht que ce

mp défini
ne alerte
dans les
Exemples

Eme type
te est un
librement
n'est pas
acquitté"”
ule alerte

hdante. Il

e I'UIT-

1, ce qui fournit a l'application un moyen de diffuser les données dé

fini par

tion uniqguement. Les données sont définies par l'application uniqguement — ngn par le
tte 'sentence offre une grande flexibilité pour la mise en ceuvre des foncfions du
qui“utilisent le transpondeur comme un dispositif de diffusion numérique. Aprgs avoir

regu ce

VHF.

te sentence, par l'intermediaire de linterface de I'EC 61162-2, T'unite SIA lance une
diffusion VHF des messages 8, 14, 25 ou 26 dans les 4 s. Voir la sentence ABK pour
I'acquittement du BBM avec les Messages 8 et 14. Le transpondeur SIA détermine I'état des
communications approprié pour la transmission du message 26 sur la liaison de données
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I--BBM, x,Xx,X,X,xX,s--s,Xx*hh<CR><LF>

Données encapsulées 5)
Identificateur de message UIT-R M.1371 4)
Canal SIA pour la diffusion du message radio 3)
Identificateur de message séquentiel, 0 a 9 2)
— Numéro de sentence, 1a9 1)

tLL Nombre de bits de remplissage, 0 a 5

— Nombre total de sentences nécessaire pour transférer le message, 1a9 1)

Commentaires:

1) Le no
SIA. LI
deuxid
contie
chamy

2) L'iden
d'une
repas
méme
partie
senter
senter

3) Le caf
0 =
1 =
2 =
3 =
4) L'iden
8 =
14 =
25 =

70
26

71

5) Il s'ag
param
a six

bre total de Sentences de 'MTEC 6 1T162-1Texige pour (ransferer tes contenus du message bimair,
e premier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minip
me champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Toutes les
hnent le méme nombre de champs. Les sentences successives peuvent utiliser des champs nul
s qui n'ont pas changé, tels que les champs 4 et 5.

ificateur de message séquentiel fournit un numéro d'identification de message, de 0 a 9 qui eg
facon séquentielle et est incrémenté pour chaque nouveau message multisentences. Aprés 9,
e a 0. Pour un message exigeant des sentences multiples, chaque sentence* du message d
numéro d'identification de message séquentiel. Il est utilisé pour identifier-les sentences cont
b du méme message. Il est ainsi possible que d'autres sentences puissent étre entrelacées
ces du message qui, prises collectivement, constituent un seul message? Cette valeur est utili
ce ABK pour acquitter une sentence BBM spécifique.

al SIA qui doit étre utilisé pour la diffusion:

pas de préférence pour le canal de diffusion,

diffusion sur le canal SIA A,

diffusion sur le canal SIA B,

diffusion du message sur les canaux SIA A et B

ificateur de message UIT-R M.1371 pour les.messages de diffusion suivants:
message de diffusion binaire,

message de diffusion relatif a la sécuarjté,

message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires codées a l'aide de l'ide
d'applications 16 bits),

message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires non structurées),

message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données binairg
a l'aide de l'identificateur d'applications 16 bits),

message binaire“&’ plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données bin
structurées),

t du contenuvdu paramétre "données binaires" pour les Messages 8, 25 ou 26 de I'UIT-R M.13
etre "texte-relatif a la sécurité" pour le Message 14. La premiére sentence peut contenir jusqu'a
bits valides (348 bits). Les sentences suivantes peuvent contenir jusqu'a 60 codes a six bi

(360
nomb

ne ‘réel de caractéres doit étre tel que le nombre total de caractéres dans une sentence ne dépaj

its),,si”les champs 4 et 5 sont inchangés par rapport a la premiére sentence et définis commg

E a l'unité
hale 1. Le
entences
B pour les

t assigné
le chiffre
ontient le
Enant des
avec les
ée par la

htificateur

bs codées

aires non

71, ou du
58 codes
s valides
b nuls. Le

se pas la

limite de "82 caractéres™.

6) Ce champ ne peut pas étre un champ nul. Voir "x4" en 7.3.4.

8.3.18

Relévement et distance au point de cheminement — Navigation a I'estime

Temps (UTC), distance et relevement au, et emplacement du, point de cheminement spécifié
a partir de la position présente naviguée a l'estime.
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hhmmss.ss, llILI, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c*hh<CR><LF>

Relévement, en degrés vrais
Longitude du point de cheminement, E/O
Latitude du point de cheminement, N/S
— UTC d'observation

BOD - Origine du relévement vers la destination

|— Identificateur de
Distance, en milles marins
Relévement, en degrés magnétiques

de relévement de la ligne, calculé au point de cheminement d'origine, s'étend

le point| de cheminement de destination depuis le point de cheminement d'origjine
segment de navigation active du trajet.

$--BOD,

8.3.20

Temps
a partir

x.X, T, Xx.x, M, c--c, c--c*hh<CR><LF>

L |— Identificateur du point de cheminement

Identificateur du point de cheminement de, destination
Relévement, en degrés magnétiques
Relévement, en degrés vrais

UTC), distance et relevement au, et emplacement du, point de cheminement
de la position présente. Les données*"$--BWC" sont calculées le long de

orthodrgmique a partir de la position actuelle’plutdét que le long de la courbe loxodromi

8.3.21

Temps
a partir

UTC), distance et reléeyement au, et emplacement du, point de cheminement

BWR - Relévement et distance vers le point de cheminement — loxodromjie

ant vers
pour le

BWC - Relévement et distance vers le point de cheminement — orthodromie

spécifié
a route
gue.

spécifié

de la position présente-“Les données "$--BWR" sont calculées le long de la courbe

loxodromique a partir de la_position actuelle plutét que le long de la route orthodromiqlie.

$--BWC| hhmmss.ss, lll{l, &, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.X, M, x.x, N, c--c, a*hh<CR><LF>
$--BWR| hhmmss.ssgllikl, a, yyyyy.yy, a, x.x, T, x.x, M, x.x, N, c--c, a*hh<CR><LF>

Comment
1) Indica
A=M
D=M
E=M

Distance, en milles marins

L I— Indicateur de mode 1)
Identificateur de point de chemirlement

Relévement, en degrés magnétiques
Relévement, en degrés vrais

Longitude du point de cheminement, E/O

Latitude du point de cheminement, N/S

— UTC d'observation

aires:

teur de mode du systéme de positionnement:
ode autonome;

ode différentiel;

ode estimé (navigation a I'estime);

M = Mode entrée manuelle;

S=M

ode simulateur;
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N = Données non valides.

Il convient que le champ relatif a lI'indicateur de mode ne soit pas un champ nul.

8.3.22 BWW - Relévement d'un point de cheminement a un point de cheminement

Angle de relevement de la ligne, entre les points de cheminement EN DIRECTION DE et A
PARTIR DE, calculé au point de cheminement A PARTIR DE pour deux points de
cheminement arbitraires.

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

|— Identificateur du point de cheminement A PARTIR DE
Identificateur du point de cheminement EN
Relévement, en degrés magnétiques
Relévement, en degrés vrais

8.3.23 | CUR - Couche de courant d'eau — Données de courant d'eausmulticoucheés

$--CUR,A X, X.X,X.X,X.X,a,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>

|— Référence de vitesse 4)
B: Route du bas

W: Route d'eau
P: Systéme de positionnement
Référence de cap utilisée, Vraie/Magnétique T/M
—Cap
—Profondeur de couchede référence en métres 3)
— Vitesse du courant, en'nceuds
— Référence de direction\utilisée, Vrai/Relative T/R
— Direction du courant ef‘degrés
— Profondeur du courant én métres
— Numéro de couche 2)
— Numéro d'ensemble.dé.données, 0 a9 1)
— Validité des données;. A = valide, V = non valide

Commentpires:

1) Le numéro d'ensemble de données est utilisé pour identifier des ensembles multiples de données|actuelles
produjtes en une séule'instance de mesure. Chaque instance de mesure peut entrainer plusieurs $entences
contepant des mesures de données de courant au niveau de différentes couches, toutes avec le ménfe numéro
d'ensgmble de ‘données. Ces mesures sont utilisées pour éviter que les données mesurées dans lne autre
instance soient-acceptées comme un ensemble de données.

2) Le numéro 'de couche identifie a partir de quelle couche les mesurages de données de courarft ont été
effectyiés."Le nombre de couches qui peuvent étre mesurées varie en fonction du dispositif. Le numéfo type se
situe généralement entre 3 et 32, bien que beaucoup d'autres numéros soient possibles.

3) Le courant de chaque couche est mesuré conformément a cette couche de référence, quand le champ de
référence de la vitesse est mis a "route d'eau”, ou quand la profondeur est trop importante pour la route du bas.

4) La "référence de vitesse" identifie la méthode de vitesse du navire utilisée pour mesurer la vitesse du courant.
8.3.24 DBT - Profondeur sous le transducteur
Profondeur de I'eau référencée jusqu'au transducteur.

$DBT, x.x, f, x.x, M, x.X, F*Fhh<CR><LF>

~ I—I— Profondeur de I'eau, en brasses

Profondeur de I'eau, en métres
Profondeur de I'eau, en pieds
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DDC - Commande de variation d'intensité d'affichage

La sentence DDC fournit des commandes pour les préréglages de la variation d'intensité de
I'affichage du matériel et un pourcentage de luminosité de I'affichage.

$--DDC,

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

tu— Indicateur d'état de sentence 4)

Palette de couleurs 3)
Pourcentage de luminosité 00 a 99 2)
Préréglage de variation d'intensité de l'affichage 1)

Comment

1) Le ch
niveay

D=R
K=R
N=R
O0=R

Les ni

pires:

de variation préréglé sur un dispositif électronique.
Pglage de jour

bglage de crépuscule

Eglage de nuit

Bglage rétro éclairage éteint

veaux de luminosité d'affichage réels pour les indicateurs préréglés de’variation de l'intensité d

hmp préréglage de variation d'intensité de |'affichage contient un indicateur qui peut étre, asspcié a un

affichage

ci-despus dépendent des fonctionnalités fournies par le fabricant du matériel. Une utilisation appropiiée de ce

chamy
de lun
sentel
détern
préréd
2) Lech
définig
détern
qu'il
foncti
luming

3) Le ch
variati

D=R
K =R
N=R
O0=R

4) Ce ch
comm

R = L3
C=1L

serait comme suit. Un dispositif offre a I'opérateur ou a I'utilisateur la capacité de configurer
ce DDC, le dispositif modifierait la Iluminosité de I'affiehage en fonction de la valeur

ler la luminosité ou la variation de l'intensité, ce champ,est ignoré.

comme "00", indique qu'il convient de configuréria luminosité de I'affichage a son niveau le p
hiné par les fonctionnalités de I'équipement. lia Valeur quatre-vingt-dix-neuf, définie comme "99
onvient de configurer la luminosité de J'affichage a son niveau le plus élevé, détermin

sité, déterminé par le matériel qui regoit Cette sentence.

bmp préréglage de la palette de _couleurs contient un indicateur qui peut étre associé a un
on préréglé sur un dispositif électronique.

Pglage de jour

bglage de crépuscule
Eglage de nuit

Eglage rétro éclairage éteint

amp est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des paramétres actue
bnde de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

sentence est un rapport d'états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

b.Sehtence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence

n'est

assine commande

LUn niveau

inosité qui doit étre associé au fonctionnement de jour, descrépuscule, de nuit, etc. A la réception de la

préréglée

hinée par l‘opérateur pour la valeur d'indicateur correspondante. Si le matériel n'offre pas la cdpacité de

mp pourcentage de la luminosité contient une valeur entre zéro et quatre-vingt-dix-neuf. La valeur zéro,

us faible,
", indique
b par les

nnalités de I'équipement. Les valeurs\"entre 0 et 99 correspondent a un certain pourcgntage de

hiveau de

S OuU une

sans "C"

8.3.26

DOR - Détection du statut de la porte

Cette sentence indique le statut des portes étanches, des portes incendie ou d'autres
ouvertures/portes de la coque.
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$--DOR,a,hhmmss.ss,aa,cc,Xxxx,xxx,a,a,c--c *hh<CR><LF>

Comment

1

2)
3)
4)

5)

6)

7)

8)

Il peut s'al

9)

Réglage de commutateur de porte étanche 8)
Statut de porte 7)
Numéro de porte ou comptage de portes ouvertes 6)
Deuxiéme indicateur de division 9)
— Premier indicateur de division 4)
— Type de systéme de surveillance de portes 3)
— Heure de I'événement 2)
— Type de message 1)

LLL Texte de description du message 9)

S: Std
dans |
de di
exemy

E: Statut pour une porte unique. (E peut étre utilisé pour indiquer un événement),

F: Déf
Heure|
Le chg

Premi
ci-des

Deuxi
voir e

Ce ch
chamy
sont of

Lorsq
chamy

0=0
C = Fg4
S = S¢
F = St
X=D
Ce ch
o=M
C=M

pires:

tut de section: le nombre de portes défectueuses et/ou ouvertes rapportées dans la‘diyision
les champs 4 et 5. La section peut étre une section entiére (un ou les deux champs Frelatifs a I'
ision sont nuls) ou une sous-section. Le statut S est normalement émis a intervalles régu
les d'utilisation sont donnés a I'Annex E.

aillance dans le systéme: les champs d'indicateur de division définissenta Section si elle est fo
a laquelle ce statut/message a été validé. |l peut s'agir d'un champ qul,
mp est composé de deux caracteres fixes, voir tableau ci-dessous:

er indicateur de division ou la porte est située. Ce champ est-cémposé de deux caractéres, voir
50US.

bme indicateur de division ou la porte est située. Ce champ est composé de trois caractéres nu
tableau ci-dessous.

Bmp est composé de trois caractéres numériques'dixes. Quand le champ de type de message

identifie la porte. Quand le champ de type de message est S, ce champ contient le nombre de

uvertes ou défectueuses. Lorsque le champ_de type de message est F, ce champ est nul.

le le champ de type de message est S\ou’F, il convient que ce champ soit un champ nul. |
de type de message est E, ce champ-est spécifié comme suit:

Livert,

brme,

bcurisé,

atut libre (pour une portesétanche),

bfectueux (statut de porte inconnu).

bmp est un caractére unique spécifié par ce qui suit:
pode au port\(euverture admise),

bde en“mer (fermeture commandée).

gir/d'un champ nul.

spécifiée
ndicateur
iers. Des

irnie.

e tableau

mériques,

est E, ce
bortes qui

orsque le

Etique

tte—porte/texte descriptif—Sium identificateur o' affectatiomr deporte estdetype chaine, om p

ut utiliser

ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus relatifs a I'affectation de porte. Le nombre maximal de
caracteres est limité par la longueur maximale de sentence et par la longueur maximale d'autres champs.
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Type de systéme de surveillance de

portes

Ident
ificat
eur

Premier indicateur de division L
division
Catégorie de systéme

Deuxiéme indicateur de

WT Porte étanche Numéro de cloison étanche / Numéro de plate-forme

WS Porte semi-étanche (étanche aux
éclaboussures)

numéro de cadre

pour le systéme principal de de commande ou autre
commande et de surveillance indicateur de division du
systéme de commande

FD Porte incendie Numéro / lettre de zone. Peut Numéro de plate-forme ou
également étre un identificateur | numéro de boucle du systéme

nécessaire en fonction.d
systéme

c

HD

Porte de coque (coque) Numéro d'indication de porte / Numéro de platesforme
numéro de cadre

oT

Autre Comme ci-dessus Comme gi-dessus

8.3.27

Profond
numeéro
flottaiso

DPT - Profondeur

pur d'eau par rapport au transducteur et écart du transducteur de mesura
5 d'écart positifs fournissent la distance depuis le transducteur jusqu'a la |
n. Les numéros d'écart négatifs fournissent la distance depuis le transducteurn

la partig de la quille concernée.

$--DPT,

Comment
1) "positi

2) Pourl
rappo

8.3.28

Cette s

X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>

tL |— Echelle de distance maximale utilisée

Ecart par rapport au transducteur, en métres 1) 2)
Profondeur d'eau par rapport au transducteur, en meétres

pires:

ve" = distance entre le transducteur et la ligne d'eau; = distance entre le transducteur et la q

Ees applications IEC, il convient que I'écart soit toujours appliqué de maniére a indiquer la profo
t a la quille.

DSC - Informations d'appel sélectif numérique

ntence ,esi utilisée pour recevoir un appel depuis un radiotéléphone ou pou

des dohnées “\&’ un radiotéléphone par l'intermédiaire d'un appel sélectif nu

confor

émenta I'UIT-R M.493.

e. Les
igne de
jusqu'a

hille.

ndeur par

- fournir
mérique
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$ -—-DSC, XX, XXXXXXXXXX, XX, XX, XX, X.X, X.X,XXXXXXXXXX,XX, a,a*hh<CR><LF>

Comment]

1)

d'extepsion DSC $--DSE, sans sentence entre les deux, en tant que sentence suivante{fransmise ou
2) Type ¢'acquittement:

R = Requéte d'acquittement

B = Ag¢quittement

S = N¢ant (fin de séquence)

3) Uniquement pour les appels d'acquittement de détresse, relai§ de détresse et acquittement de
détregse, sinon nul.

4) Utilisgr les deux chiffres les moins significatifs des codes a symbole dans I'UIT-R M.493.

5) ldentificateur du service mobile maritime (Maritime Mobile Service Identifier, MMSI) pour la station a 3
le MM[SI de la station appelante dans le cas d'un appél recu. Pour un MMSI a neuf chiffres, il convien
"0" cogmme dixiéme chiffre. Pour les appels vers une“zone géographique, la zone est codée confor
'UIT-R M.493.

La copfiguration (cablage) du systeme et l'identificateur de I'émetteur sont utilisés pour confirm
sentence est émise ou regue. Le MMSI de laystation appelant pour les appels émis est inséré automa
dans l[émission UIT-R M.493 au niveau du radiotéléphone.

6) Temp$ (UTC) de position, quatre chiffres, hhmm (heures et minutes).

7) Numéfo de téléphone, 16 chiffres au’maximum, informations paires/impaires a insérer par le matériel

8) Latitugle/longitude, degrés etwminutes, 10 chiffres, codés conformément a I'UIT-R M.493.

9) Fréqugnce ou canal, sixou~douze chiffres, codés conformément a I'UIT-R M.493.

10) Appel$ de détresse uniguement.

11) Uniqugment appels de détresse, acquittement de détresse, relais de détresse et acquittement de
détregse.

8.3.29 | DSE - Appel sélectif numérique étendu

Acquittement 2)
Nature de la détresse 3) 4)
MMSI de navire en détresse 3) 5)
Temps 6) ou N° de tél. 7)
—Position 8) ou Canal/fréquence 9)

\‘U— Indicateur d'extension 1)

— Nature de la détresse 4) 10) ou premiére télécommande 4)
— Catégorie 4)

— Adresse 9)
— Spécificateur de format 4)

pires:

Indicateur d'extension = "E", sinon nul. Lorsqu'elle est définie par "E", cette sentence est suivie de la

— Type de communication 4) 11) ou deuxiéme télécommande 4)

sentence
ecue.

relais de

ppeler ou
d'ajouter
mément a

Pr que la
iguement

DSC.

relais de

Cette sentence suit immediaiement, sans senience ni_caraciere enire les deux,
lorsque le champ d'extension DSC dans ces sentences est défini sur "E". Elle est utilisée pour
fournir des données a un radiotéléphone ou pour recevoir des données d'extension DSC
depuis un radiotéléphone par l'intermédiaire d'un appel sélectif numérique conformément a
'UIT-R M.821.

$--DSC
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$--DSE,X, X, 8,XXXXXXXXXX, XX,C-=C,.......... ,XX,c--c*hh<CR><LF>

~ I—I— Ensemble de données "n" 1) 2)
Ensemble de données supplémentaires 1) 2)
Ensemble de données "1" 1) 2)
MMSI du navire 3)
Indicateur de requéte/réponse 4)
— Numéro de sentence 5)
'— Nombre total de sentences 5)
Commentaires:
1) Les e

chiffrgs les moins significatifs des codes a symbole en UIT-R M.821-1, Tableau 1. Le deuxieme chgmp est le
champ de données: les informations supplémentaires exigées par I'UIT-R M.821-1, sinon nul. “L

appar
I'exce

précé
chamy
2) Les c{
de I'U
(Apos

3) Identi

4) "Q"=
les ch

"R =

nAT =
requé

5) Le no
forma
deuxid
effica
donné
assen|

8.3.30

Le signal géodésique local et'les écarts de signal par rapport a un signal de référenc

sentenc
emplace
latitude,
référend

Notes d
chaque
différen

hissant dans ces champs sont les données ou les commandes spécifiées par I"UIT-R M
btion des commandes, les deux chiffres les moins significatifs du Tableau 3 de I'NIT-R M.8
iés par le caractere ASCII "C" (HEX 43). Un nombre variable d'ensembles de donnees est 3
s nuls ne sont pas exigés pour des ensembles de données inutilisés.

racteres ASCII sont utilisés pour décrire du texte (nom de station et port d'appel), et non des

rophe, HEX 27) est remplacé.
jue au champ "address" (adresse) dans la sentence associée $--DSG, $--DSI ou $--DSR.

Requéte. Un dispositif demande des données étendues. Champs'de codes remplis comme soul
bmps de données nuls.

Réponse. Un dispositif répond avec des données étendue$§ choisies, en réponse a une requéte.

Automatique. Un dispositif émet des données automatiquement, non en réponse a une det
e.

mbre d'ensembles de données peut nécessiter\"émission de plusieurs sentences, contenant t
s de champ identiques. Le premier champ spécifie le nombre de sentences, valeur minima
me champ spécifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale 1.
ité optimale, l'utilisation de champs nuls<dans les sentences supplémentaires est admise Ig
es restent identiques a celles de la premiére sentence (noter que cette pratique peut enf
blage erroné de messages en cas de'risque élevé de perte de sentence).

DTM — Référence aux signaux

e est utilisée pourldéfinir le signal auquel un emplacement de position,
ments géographigues dans les sentences ultérieures, font référence. Les é
de longitude etd'altitude par rapport au signal de référence, et le choix du s
e, sont également fournis.

avertissement: il convient que la sentence de signal soit émise immédiateme
sentence de position (par exemple GLL, BWC, WPL) faisant référence a u

sembles de données se composent de deux champs. Le premier champ est le champ de codiles deux

chiffres
.821-1 a
P1-1 sont
dmis, les

symboles

IT-R M.821-1, Tableau 2. Lorsque <,> (Virgule, HEX 2C — un caractéere(néservé) est nécespaire, <'>

aité, tous

hande de

butes des
e=1. Le
Pour une
rsque les
rainer un

e. Cette
et des
carts de
gnal de

Nt avant
n signal

deWGS84, le signal recommandé par I'OMI.

Pour tous les signaux, il convient que la sentence DTM soit émise avant chaque changement
du signal et périodiquement a des intervalles de 30 s au plus.
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ccc,a,x.x,a,x.x,a, Xx.x,ccc*hh<CR><LF>

L |— Signal de référence )
Ecart d'altitude, m

Ecart de lon, min, E/O 3)
Ecart de lat, min, N/S 3)
Code de subdivision de signal local 2)
— Signal local: 1) ———— WGS84 = W84
WGS72 = W72
SGS85 =S85
PE90 = P90

Comment

1) Code
pour
Organ|
C. Ch
cours

2) Code
pour |
S60, A

3) Les é
chang
de réf

Quand
contie

4) 1l con
param
donng

5) WGSH

8.3.31
La senf
spécifiq
sentenc

Elle pel

selon ce¢ qui_est nécessaire pour transmettre un rapport sur toutes les propriétés de

configur

Defini par I'utilisateur = 999
Code de signal IHO 4)

pires:

Blphabétique a trois caractéres pour signal local. Si aucun des signaux géocentriques répertorié
es signaux définis par un utilisateur, utiliser un code de signal IHO de [I'International Hyqg
isation Publication S-60 (Publication S-60 de I'organisation hydrographique internationale), Ann
Aamp nul si inconnu. Il convient de définir ce champ sur 999 quand des écarts*manuels sont en
d'utilisation par le dispositif déterminant la position.

de signal de subdivision a un caractéere si disponible ou un caractére(de référence défini par I'
Es signaux définis par un utilisateur, sinon champ nul. Caractéeré.de subdivision de la Public
nnexes B et C.

arts de latitude et de longitude sont des nombres positifs,/"écart d'altitude peut étre négatif. L
ent en fonction de la position: la position dans le signal laCalwarie par rapport a la position dan
Brence dans les directions indiquées:

l:’signal local — l:’signal ref + écart

le champ 1 contient une valeur de 999, ces(champs peuvent ne pas étre nuls, et il conv
hnent les écarts entrés manuellement ou définis\par |'utilisateur.

etres IHO S60 peuvent entrainer des erreurs de position considérables lorsqu'elles sont applig
es de carte.

4 = W84, WGS72 = W72, SGS85:=-S85, PE90 = P90.

EPV — Valeur de propriété de matériel, commande ou rapport
ence EPV est un.moyen qui permet de configurer des parametres de

les et de transmettre un rapport sur ces paramétres. Cette sentence
e de commande.

t étre interrogée, ce qui entraine la génération d'une ou de plusieurs senteng

ables et leurs valeurs actuelles.

s, ou 999
rographic
exes B et
frés et en

utilisateur
ation IHO

es écarts
le signal

ent qu'ils

vient que les utilisateurs soient conscients que les transformations de carte marine fondéds sur les

uées aux

matériel
pst une

es EPV
matériel

Lorsque cette sentence est envoyée comme une commande et n'est pas acceptée, le matériel
qui I'a regue doit générer une réponse NAK intégrant un "code de motif" adéquat.

$--EPV,

a,c--c,c--c,X.X,c--c*hh<CR><LF>

\‘L |—Valeur de propriété a appliquer 5)

Identificateur de propriété correspondant a la propriété a configurer 4)
Identificateur unique 3)
Type de matériel 2)
Indicateur d'état de sentence 1)
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Commentaires:

1)

2)

3)

4)

5)

Exemples| de commande et de réponse par sentence EPV:

Exemple

Exemple 2:

Exemple 8:

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des parametres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Ce champ ne doit pas étre nul.

R = La sentence est un rapport d'états des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans "C"
n'est pas une commande.

Le champ relatif au matériel contient l'identificateur d'émetteur a deux caracteres du matériel de destination
lorsque cette sentence est envoyée comme une commande, ce qui est déterminé par le champ "Indicateur
d'état de sentence", et identifie le type de dispositif pour lequel la sentence est destinée. Lorsque cette
sentence est un rapport (par exemple, en réponse a une requéte), ce qui est déterminé par le champ
"Indicateur d'état de sentence", le champ type de matériel contient I'identificateur d'émetteur du matériel ayant
généreé la sentence.

L'identificateur unique identifie le méme matériel que la sentence soit une commande ou une répofise Pour les
commpndes, il identifie le matériel qui est censé recevoir la commande. Pour les réponses, ‘il identifie le
matérfel qui a réellement regu la commande. Dans des conditions normales, la réponse est(recue dyi matériel
pour lequel la commande était destinée. Il convient que le matériel envoie uniquement® une ou|plusieurs
sentences de réponse en réponse aux sentences de commande regues et il convient gu'il n'utilige pas de
sentence de réponse dans le but de transmettre un rapport général. L'identificateur uniquespeut étre npl.

L'identificateur de propriété est un champ défini par un entier de longueur variable_qui identifie un parameétre
qui pqut étre configuré comme défini dans un norme applicable au matériel et(ést destiné a configurer des
parameétres.

La "V4dleur de propriété a appliquer" est une chaine de caractéres de longueur variable qui représentq la valeur
prévué¢ pour un parametre a configurer lorsque la sentence est une (Commande et qui représente|la valeur
actuelle lorsque la sentence est un rapport.

Cet gxemple présente le cas d'un ECDIS (dont I'identificateur d'émetteur est "EI") qui configure I4 débit en
baud$ du Port 1 d'un transpondeur SIA (dont l'identificateur d'émetteur est "Al"). Dans cet exemplef le MMSI
du SIA est 503123450. L'ECDIS enverrait la commande suivante:

$EIEPV,C,Al,503123450,101,38400*hh
Le SIA enverrait la réponse suivante:
$AIEPV,R,Al,503123450,101,38400*hh

Cet gxemple présente le cas d'un_ECDIS (dont I'identificateur d'émetteur est "EI") qui configure Iq débit en
bauds$ du Port 1 d'un transpondeur SIA (dont Il'identificateur d'émetteur est "Al"). Dans cet exemple| le MMSI
du SIA est 503123450, mais:un mauvais MMSI a été utilisé a la suite de l'inversion de deux chiffreg ("54" au
lieu de "45").

L'ECDIS enverrait la sentence suivante:
$EIEPV,C,Al,503423540,101,38400*hh

Le SIA enverrdit la' réponse suivante indiquant qu'il "Ne peut satisfaire a la requéte ou a la commandg a cause
d'un probléme-sur le champ de données dans la sentence" du fait de I'erreur commise sur le MMSI:

SAINAKEREPV,,11,*hh

Il s'agit d'un exemple de commande/réponse par sentence EPV protégée utilisant une sentence SPW pour
authentification. L'exemple présente le cas d'un Radar (dont I'identificateur d'émetteur est "RA") qui configure
le numéro MMSI et le numéro OMI d'un transpondeur SIA (dont l'identificateur d'émetteur est "Al") et qui utilise
un mot de passe. Par hypothése, le MMSI n'a pas encore été fixé et que de ce fait sa valeur est 0. Le Radar
enverrait les sentences suivantes:

Cela configure le numéro MMSI:
$RASPW,EPV,000000000,1,SESAME*hh
$RAEPV,C,Al,000000000,106,503123450*hh

Cela configure le numéro OMI:
$RASPW,EPV,503123450,1,SESAME*hh
$RAEPV,C,Al,503123450,107,9241061*hh

Le SIA enverrait les sentences de réponse suivantes:
$AIEPV,R,Al,503123450,106,503123450*hh
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8.3.32 ETL - Statut du fonctionnement du transmetteur d'ordre

Cette sentence indique la position du transmetteur d'ordre, y compris I'emplacement de
fonctionnement et l'indicateur infra-télégraphe.

$--ETL,hhmmss.ss,a,xx,xx,a,x*hh<CR><LF>

Comment

1)
2)

3)

4)

5)

6)

Indicateur d'emplacement en fonctionnement 5)
Indication de position d'infra-télégraphe 4)
Indicateur de position du transmetteur d'ordre 3)
Type de message 2)

\Jl— Numéro de moteur ou d'arbre porte-hélice 6)

Heure
Carac
0=0
A=1n
Carac
00 = §
01=][
02 =]
03 =]
04 =]
05=]
11 =]
12 =]
13 =[
14 =
15 = [

Carac|

numélliques:

20 = §
30 =

F
40 = F

L— Heure de I'événement 1)

pires:

de I'événement du changement de situation. Il peut s'agir d'un champ nul.
ere indicateur pour identifier le type de message. Il convient que ce champ ae"soit pas nul.
rdre

Hicatif

TOP ENGINE
\H] DEAD SLOW
\H] SLOW

\H] HALF

\H] FULL

\H] NAV. FULL
\S] DEAD SLOW
\S] SLOW

\S] HALF

\S] FULL

\S] CRASH ASTERN

eres numériques \montrant la position d'infra-télégraphe. Ce champ se compose de deux g

/B (Moteur-en veille)
/A (En<route libre — Navigation compléte)
/E{(Moteur débrayé)

eres numériques montrant la position du télégraphe. Ce champ se-compose de deux caractéres}

Indica

: el ey I } — lo Tl } ey
TUTT PUUT TUTTIUITTT TTTITPTACUTTITTTIL. T UITallTy ST LCUTITPUST U UTT STUT LalatltltT.

B = Pont

P = Ai
S = Ai

le babord
le tribord

C = Salle de contréle des moteurs

E = Coté / local moteur

W=A

Si les

ile (sans spécifier babord ou tribord)

données ne sont pas connues, il convient que ce champ soit nul.

aractéres

Caractere numérique pour identifier le moteur ou I'arbre porte-hélice commandés par le systéme. Il est
numéroté a partir de I'axe longitudinal. Ce champ se compose d'un seul caractere:

0=un

ique ou sur I'axe longitudinal

Impair = tribord

Pair =

babord
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8.3.33 EVE - Message d'événement général

Cette sentence est utilisée pour émettre des événements (par exemple des actions de
I'équipage sur le pont) avec un horodatage.

$--EVE,hhmmss.ss,c--¢,c--c*hh<CR><LF>

I— Description de I'événement

Code d'étiquette utilisé pour l'identification de la source de I'événement 1)

Heure de I'événement 1)

Comment

1

Il peuf

8.3.34

Cette gentence indique le statut de détection incendie avec des données reld

I'emplad

$--FIR,4,

Comment

1

2)
3)
4)

5)

6)

7)

8)

S: Stg
chamy
nuls)

sont df

E: Statut de chaque détecteur incendie. (E peut étre utilisé pour indiquer un événement).

F: Déff

D: D§
incend

Heure|

Bires.
s'agir d'un champ nul.

FIR — Détection incendie

ement spécifique.

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

|— Texte de description du‘message 9)
Etat d'acquittement dedlalarme 8)
Situation 7)
Numéro de détecteur d'incendie ou comptage de détection de I'activatio|
Deuxiéme indicateur de division 5)

— Premier indicateur de division 4)
— Type de systéme de détection d'incendie 3)
— Heure de I'événement 2)
— Type de message 1)

pires:

6. La section peut étrewne section entiére (un ou les deux champs relatifs a l'indicateur de dij
bu une sous-section. Lerstatut S est normalement émis a intervalles réguliers. Des exemples d
onnés a I'Annex E,

dillance dans/e systéme: les champs d'indicateur de division définissent la section si elle est fo

sactivé: \l'e/ détecteur est désactivé manuellement ou automatiquement et ne génere plus
ie.

ducchangement de situation ou d'acquittement. Il peut s'agir d'un champ nul.

tives a

h 6)

tut de section: Nombre de sitdations défectueuses et activées rapportées sous forme de chiffje dans le

ision sont
utilisation

irnie.

d'alarmes

Le champ est composé de deux caracteres alphabétiques fixes, voir tableau ci-dessous.

Premier indicateur de division ou est situé le détecteur. Ce champ est composé de deux caractéres, voir le

tablea

Deuxiéme indicateur de division ou est situé le détecteur.

u ci-dessous.

numeériques, voir le tableau ci-dessous.

Ce champ est composé de trois caractéres

Ce champ est composé de trois caractéres numériques fixes. Quand le champ de type de message est E, ce
champ identifie le détecteur. Lorsque le champ de type de message est S, ce champ contient le nombre de
détecteurs incendie activés. Lorsque le champ de type de message est F ou D, ce champ est un champ nul.

Lorsque le champ de type de message est S, il convient que ce champ soit un champ nul. Lorsque le champ de

type d

e message est E, F ou D, ce champ inclut un seul caractére spécifié comme suit:

A = Activation

V = Non-activation

X = Défaillance (état inconnu)

Lorsque le type de champ du message est E ou F, ce champ inclut un seul caractére spécifié comme suit:
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A = acquitte
V = non acquitté
Lorsque le type de champ de message est S ou D, il convient que ce champ soit un champ nul.

9) Texte descriptif/étiquette d'emplacement de capteur. Si un identificateur d'emplacement de capteur est de type
chaine, on peut utiliser ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus relatifs a I'allocation de capteur. Le
nombre maximal de caractéres est limité par la longueur de sentence maximale et par la longueur d'autres

champs.
Type de systéme de détection
d'incendie
Identi Premier indicateur de division Deuxiéme indicateur de division
ficate Catégorie de systéme
ur
FD Détecteur incendie Numéro / lettre de zone. Il peut Numéro de boucle. Il peut\également
dénérique, peut étre I'un également s'agir d'un identificateur s'agir d'un autre identificateur de
de ceux indiqués ci- d'unité principale du systéme de sous-systéeme de commande|et de
dessous. commande et de surveillance, par surveillance, par exemple numéro
) exemple numéro/lettre central sous-central.
FH Détecteur de type de d'incendie.
dhaleur
FS Détecteur de type de
fimée
FD Détecteur de fumée et
dhaleur
FM Roint d'appel manuel
GD Tout détecteur de gaz Comme ci-dessus Comme ci-dessus
GO Détecteur d'oxygene
dazeux
GS Détecteur de sulfure
d'hydrogéne gazeux
GH Détecteur d'hydrocarbure
dazeux
SF Commutateur de flux Comme *ci~dessus Comme ci-dessus
d'extincteur
SV anne de décharge
manuelle de I'extincteur
CcO libération manuelle de Comme ci-dessus Comme ci-dessus
¢o,
oT Autre Comme ci-dessus Comme ci-dessus
Pour les junités comniandees depuis le systéme d'alarme d'incendie (généralement tous les types FD, FH, FS, FD
et FM), il convient(@ue'les indicateurs de division normale soient une zone d'incendie et un numéro de bducle.
8.3.35 LFS] - Informations relatives au réglage de la fréquence

Cette sentence est utilisée pour régler la fréquence, le mode opératoire et le niveau de
puissance de I'émetteur d'un radiotéléphone; pour afficher les fréquences, le mode et la
puissance et pour valider les commandes de réglage. Il s'agit d'une sentence de commande.
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$--F S, XXXXXX,XXXXXX,C,X,a*hh<CR><LF>

U— Indicateur d'état de sentence 4)
Niveau de 0 = veille,
1 = le plus bas,
9 = le plus élevé
Mode de fonctionnement 1)
— Fréquence de réception 2) 3)
— Fréquence d'émission 2) 3)

Commentgires:

1) Mode [de fonctionnement:
d = I3E/G3E, simplex, téléphone;
e = IF3E/G3E, duplex, téléphone;
m = J3E, téléphone;
o = H3E, téléphone
q = F1B/J2B FEC NBDP, télex/téléscripteur
s = F1B/J2B ARQ NBDP, télex/téléscripteur
t = F1B/J2B réception uniquement, téléscripteur/DSC
w = F1B/J2B, téléscripteur/DSC;
x = A1A, Morse, magnétophone
= A1A| Morse, manipulateur Morse/casque
| = F1C/IF2CIF3C, télécopieur
nul polur aucune information.
2) Les frequences doivent étre par paliers de 100 Hz/

Canayx de téléphone MF/HF avec pour premier chiffre 3, suivi des numéros de canaux UIT ave¢ zéros a
gauchfe si nécessaire. Canaux de télétype MF/HF avec pour premier chiffre 4. Le deuxiéme chiffre et le
troisigme chiffre indiquent les bandes defréquence, et les quatriéeme a sixieme chiffres indiquent led numéros
de capaux UIT, chacun présente des'zéros a gauche si nécessaire. Canaux VHF avec pour premier|chiffre 9,
suivi q'un zéro. Le numéro suivant.est "1", qui indique que la fréquence d'émission de la station du pavire est
en colirs d'utilisation comme une fréquence de canal simplex, ou "2", qui indique que la fréquence d'émission
de la ptation cotiére est en_cours d'utilisation comme une fréquence de canal simplex; "0" autrement] Les trois
chiffrgs restants correspondent aux numéros de canaux VHF qui commencent par des zéros si nécesspire.

3) Pour Jes fréquencespa¥/ paires, seule la fréquence d'émission nécessite d'étre incluse; le champ de la
fréqugnce de réception est nul. Pour les fréquences de réception seulement, il convient que le ¢hamp de
fréqugnce d'émission-soit nul.

4) Ce chiamp est\utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des parametres actue|s ou une
commpndesde configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d'états des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans "C"
n'est pas une commande.

8.3.36 GBS - Détection de défaillance du satellite GNSS

Cette sentence est utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de l'intégrité du
récepteur (RAIM). Etant donné qu'un récepteur GNSS suit assez de satellites pour réaliser
une vérification de l'intégrité de la solution de position, une sentence est nécessaire pour
rapporter le résultat de ce processus a d'autres systémes afin d'informer ['utilisateur du
systéme. Avec la RAIM dans le récepteur GNSS, le récepteur peut isoler des défaillances au
niveau des satellites individuels et ne pas les utiliser dans ses calculs de position et de
vitesse. Le récepteur GNSS peut également suivre le satellite et facilement constater qu'il est
a nouveau dans la plage de tolérance. Cette sentence doit étre utilisée pour rapporter cette
information RAIM. Pour réaliser cette fonction d'intégrité, il convient que le récepteur GNSS
dispose au moins de deux observables en plus des données minimales nécessaires a la
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navigation. En général, ces observables prennent la forme de satellites redondants
supplémentaires.

Si seuls GPS, GLONASS, etc. sont utilisés pour la solution de position rapportée,
I'identificateur de I'émetteur est GP, GL, etc., et les erreurs relévent du systéme individuel. Si
des satellites de systémes multiples sont utilisés pour obtenir la solution de position
rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GN et les erreurs relévent de la solution combinée.

$--GBS,

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

|— Identificateur du signal GNSS 4)
Identificateur du systéme GNSS 3)

Commenthpires:

1) Erreu

2) Numé
d'iden
adopt
a) les

b) les
en
PR
nu

c) Les
nu
co
88
atf

3) L'ID d
convig

4) L''Dd

Estimation de biais sur le satellite défectueux-l¢

probable (en metres)

— Probabilité d'une détection manquée pourle
satellite le plus probablement défectueux

— Numéro d'identificateur du satellite défectueux e plus probab)

— Erreur attendue en altitude 1)

— Erreur attendue en longitude 1)

— Erreur attendue en latitude 1)

— Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé a cette sentence

attendue en metres due au biais, avec bruit = 0.

os d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de
ificateurs de satellite lors de I'utilisation de systemes de satellites multiples, la convention suiv
be, (ces systémes existants restent en vigueur\pour les nouveaux systemes, voir Note 3):

satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s'étendent de 1 & 32.

numéros 33-64 sont réservés aux satellites WAAS. Les numéros PRN du systéeme WAAS sor
tre 120 et 138. L'écart entre I'identificateur WAAS SV et le numéro de PRN WAAS est 87. Un n
N WAAS de 120 moins 87 donpe-lidentificateur SV de 33. L'ajout de 87 a l'identificateur SV
méro de PRN WAAS.

numéros 65-96 sont réserves aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifi
méros d'emplacement de\satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 4
hstellation compléte e GLONASS composée de 24 satellites. On obtient une plage comprise ¢

Les numéros allant-de 89 a 96 sont disponibles si les numéros d'emplacement supérieurs
ribués a des satellites en orbite.

u systéme (GNSS identifie l'identificateur du systéme GNSS selon le tableau ci-dessous. N
nt de garderen vigueur un systéme de numérotation existant, comme cité ci-dessus.

L signahGNSS identifie I'identificateur du signal GNSS selon le tableau ci-dessous.

is
e plus

le 2)

numeéros
hnte a été

t compris
uméro de
donne le

bs par les
4 pour la
htre 65 et
B 24 sont

oter qu'il

Identificateur Identificateur

Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal

GPS

1 (GP) 1-99 0 Tous les signaux
L1 C/A

L1 P(Y)

L1 M

L2 P(Y)

L2C-M

L2C-L

L5-1

L5-Q

-

1 — 32 est réservé pour GPS
33 — 64 est réservé pour SBAS
65 — 99 est indéfini

© 0 N O a b WO N

-F Réservé
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Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GLONASS 2 (GL) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 G1P
65 — 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Réservé
GALILED 3 (GA) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 — 64 est réservé pour 3 E5ath
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8~ F Réservé

RESERYE 4aF

8.3.37 | GEN - Informations binaires génériques

Cette sentence fournit un moyen d'émettre’des informations binaires génériques (par ¢xemple
le statul d'affichage de lampe). Cette'sentence est congue pour une utilisation efficage de la
bande passante.

En géné¢ral, le décodage et l'interprétation de données binaires appropriés nécessjtent un
acces 4 des informations. élaborées et maintenues en dehors de la présente nofme. La
présent¢ norme contient des informations qui décrivent la maniére dont il convient d¢ coder,
décodelnl et structurerilés données. La signification spécifique des données binajres est
obtenug en dehors de“la présente norme.

Les d18nnées binaires génériques encapsulées sont "considérées comme" une matrice|linéaire
de 2" (65,536) entités a 16 bits. La sentence GEN spécifie un nouveau contenu pour un
maximumide huit entités consécutives a 16 bits indexées dans la matrice par le [premier
champ.

$--GEN,hhhh,hhmmss.ss,hhhh,...... ,hhhh*hh<CR><LF>

t L |- Champ binaire encapsulé "n" 3) 5)

Nombre variable de champs binaires encapsulés 4) )
Champ binaire encapsulé 3) 5)
Horodatage 2)
Index de premier champ binaire encapsulé dans une sentence 1) 5)

Commentaires:

1) Index du premier groupe dans la sentence GEN. Une adresse est représentée sous format hexadécimal dans la
plage HEX comprise entre 0000 et FFFF. L'adresse a 16 bits est formatée comme un champ HEX a 4
caracteres fixes.
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2) Il peut

s'agir d'un champ nul.

3) Le champ binaire encapsulé est représenté comme une valeur a 16 bits. La valeur a 16 bits est formatée
comme un champ HEX a 4 caracteres fixes. Il peut s'agir d'un champ nul.

4) Champ binaire encapsulé répété facultatif. Chaque répétition augmente I'index de un. Jusqu'a sept répétitions
sont possibles, pour un total de 128 bits par sentence.

a) Les valeurs de champ HEX a 4 caractéres utilisées dans cette sentence sont interprétées comme suit:

hhhh = (bit le plus élevé) [15][14][13][12]...[3][2][1][0] (bit le plus bas)

~ |—|—|—|— Chiffre hexadécimal le moins significatif
Chiffre hexadécimal le plus significatif

01pR3 pour le premier groupe d'état générique encapsulé a I'adresse HEX 0000 est interprétee:cq

$VRGEN,0000,011200.00,0123,4567,89AB,CDEF,0123,4567,89AB,CDEF*64
$VRGEN,0008,011200.00,0123,4567*6C

5)
b) L'
va
8.3.38

Cette se¢ntence est utilisée pour rapporter les résultats de la qualité et du contréle d'

des dof
conseilg

GALILED, etc.) est utilisée pour la solution de position rapportée, l'identificateur de I'¢g

est GP,
systémd

de I'émetteur est GN et les paramétres reléventide la solution combinée. Cette s
fournit les données de la qualité relatives au _relevé de position et il convient qu'
associége a la sentence GNS.

$--GFA hhmmss.ss,X.X,X.X,X. X, X.X,X.X,X.X,X!%,c--c*hh<CR><LF>

Commentpir€s:

xemple ci-dessous montre 10 groupes d'informations d'état. La valeur du champ HEX a 4,carg

eur a 16 bits avec les bits 0, 1, 5 et 8 fixés. Le statut depuis la source est envoyé en deux-sentd

GFA - exactitude et intégrité du relevé GNSS

nées, associés a une solution de position a d'autres™systémes et d'appo
a l'utilisateur du systéme. Si seulement une unique_constellation (GPS, GL

GL, GA, etc., et les données relévent du systéeme individuel. Si des sate
s multiples sont utilisés pour obtenir la solution de position rapportée, l'ident

L ‘— Statut d'intégrité 3)
Niveau d'exactitude choisi (m) 2)

Ecart-type de l'altitude (m)
Ecart-type du demi-petit axe de I'ellipse d'erreur (m)
— Ecart-type du demi-grand axe de I'ellipse d'erreur (m)
— Niveau de protection vertical (m)
— Niveau de protection horizontal (m)
—Temps UTC du relevé GNS associé a cette sentence

ctéres de
mme une
nces:

ntégrité
ter des
DNASS,
metteur
lites de
ficateur
entence
blle soit

Orientation de demi-grand axe de l'ellipse d'erreur (dg¢grés) 1)

1) Degré

da partr du nora vratl.

2) 1l convient que les exigences relatives au niveau d'exactitude choisi et a l'intégrité associée (limite d'alerte,
limite du risque d'intégrité, continuité, délai pour déclencher I'alarme) soient conformes a I'Annexe 2 de la
résolution OMI. A. 915(22).

3) Le champ d'état d'intégrité est un champ de caractéres de longueur variable indiquant le statut des sources
d'intégrité variables, avec ces trois récemment définies; RAIM (premier caractére), SBAS (deuxiéme caractére)
et intégrité de Galileo (GIC). Il convient que ce champ ne soit pas un champ nul et que les caractéres prennent
I'une des valeurs suivantes:

V=N’

est pas utilisé

S = Sécurisé (si intégrité est disponible et HPL<HAL)

C = Attention (si intégrité n'est pas disponible)

U = Non [sécurisé (si intégrité est disponible et HPL>HAL)
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8.3.39 GGA - Données fixes du systéme de positionnement a capacité globale (GPS,

Temps,

Altitude de I'antenne au-dessus/en dessous du

A

$--GGA

Comment

1) Tous
seul i
nul.

0=re
1=m
2=m

=m

4 =ci

=R

=m
=m
8=m

2) Temp
utilisé

3) Sépar

Global positioning system)
position et données liées aux données fixes pour un récepteur GPS.

Identificateur de station de référence différentielle, 0000-1023 —
Age des données différentielles GPS 2) —
Unités de l'altitude de I'antenne, en meétres —
Séparation du géoide 3)
Unités d'altitude d'antenne, en métres

niveau moyen de la mer (géoide) —|

faiblissement de la précision horlzontale

hhmmss.ss, llll.ll,a,yyyyy.yy, a X xx,x.x,x.x,M,x.x,M,x.x,xxxx*hh<CR><LF>

Nombre de satellites utilisés, 00 12,‘peut
étre différent du nombre en vue
Indicateur de qualité GPS 1)
Longitude E/O

Latitude N/S
— UTC de position

pires:

es indicateurs de qualité GPS dans les caps 1 a 8¢sont considérés comme "valides". Le cap
dicateur "invalide". Il convient que le champ relatif a I'indicateur de qualité GPS ne soit pas

evé indisponible ou non valide

bde SPS GPS

bde SPS, GPS différentiel

bde PPS GPS

ématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes
K flottant. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec une solution flottante

bde estimé (navigation“a+l'estime)

de entrée manuelle

bde simulateuy

en secohdes depuis la derniére mise a jour SC104 de type 1 ou 9, champ nul lorsque le DGPS]

ation 'du géoide: la différence entre la surface ellipsoide de la Terre WGS-84 et la surface

moyer

"0" est le
Ln champ

n'est pas

ju niveau

de‘a mer (géoide), "-" = surface du niveau moyen de la mer inférieure a la surface ellipsoide |

GS-84.

8.3.40

Latitude

GLL - Position géographique — Latitude/longitude

et longitude de la position d'un navire, heure du relevé de position et statut.

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

Indicateur de mode 1) 2)
Statut 2) A = données valides V = données non valides
UTC de position
Longitude, E/O

Latitude, N/S
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Commentaires:

1) Indicateur de mode du systéme de positionnement:
A = Autonome
D = Différentiel
E = Mode estimé (navigation a I'estime)
M = Entrée manuelle
S = Simulateur
N = Données non valides

2) Le champ d'indicateur de mode compléte le champ d'état (champ 6). Il convient de mettre le champ d'étata V =
non v@ilide pour toutes Ies valeurs de mode de jonctionnement, saul pour A = autonome et D = diigrentiel. |l
convignt que les champs relatifs au statut et & I'indicateur de mode du systéme de positionnement|ne soient
pas d¢s champs nuls.

8.3.41 | GNS - Données fixes GNSS

Donnéefp fixes de systémes de navigation par satellites simples ou combinés (GNSS). Cette
sentence fournit des données fixes pour GPS, GLONASS, de futurs isystémes par gatellites
possiblgs et des systémes combinant ces possibilités. Cette sentence pourrait étre| utilisée
avec l'identification de I'émetteur des systémes combinés GP pour GPS, GL pour GLONASS,
GA pour Galileo, GN pour GNSS, ainsi qu'avec de futurs identificateurs. Certains [champs
peuvent étre des champs nuls pour certaines applications, comme décrit ci-dessous.

Si un nécepteur GNSS est capable simultanément .de./générer une position a I'nide de
systémgs satellites combinés, ainsi qu'une position a l'aide d'un seul de ces systémes
satellitep, on peut utiliser séparément des sentences'$GPGNS, $GLGNS, etc. pour rapporter
les données calculées grace aux systémes individuels.

Si un récepteur GNSS est configuré pour utiliser plusieurs systémes satellite, mais que pour
une raigon quelconque un ou plusieurs de\ces systémes ne sont pas disponibles, il pgut alors
continugr a déterminer les positions aflaide de $GNGNS et utiliser l'indicateur de mgde pour
montrer|quels systémes satellites sont-utilisés.

Indicatedr,d'état de navigation 5) —
Identificateur de station de référence différentielle 2)
Age des-données différentielles 2)
Séparation du géoide, m 4)
Altitude de I'antenne, m,
re: niveaud{moyen de la mer (géoide)

$-- GN

[0))]

, hhmmass.ss llll.IL,a,yyyyy.yy,a,c--C,XX,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

| | l— HDOP 3)
Nombre total de satellites utilisés, 00-99
Indicateur de mode 1)
Longitude, E/O
Latitude, N/S
— UTC de position

Commentaires:

1) Indicateur de mode. Type de champ a caracteres valides de longueur variable dont les trois premiers
caracteres sont actuellement définis. Le premier caractére indique l'utilisation de satellites GPS; le deuxiéme
indique I'utilisation de satellites GLONASS et le troisieme indique I'utilisation de satellites Galileo. Si un autre
systéme satellite est ajouté a la norme, l'indicateur de mode est étendu a quatre caractéres, il convient que les
nouveaux systémes satellites soient toujours ajoutés sur le cb6té droit, ainsi I'ordre de caractéres dans
l'indicateur de mode est: GPS, GLONASS, Galileo, autres systémes satellites futurs. Il convient que les
caracteres prennent I'une des valeurs suivantes:

A = Autonome. Systeme satellite utilisé en mode non différentiel dans un relevé de position
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D = Différentiel. Systéme satellite utilisé en mode différentiel dans un relevé de position

E=M

ode estimé (navigation a I'estime)

F = RTK flottant. Systéme satellite utilisé en mode cinématique temps réel avec des nombres entiers flottants

M = Mode entrée manuelle

N = Aucun relevé. Systéme satellite non utilisé dans le relevé de position, ou relevé non valide

P = Précis. Systeme satellite utilisé en mode précision. Le mode de précision est défini comme suit: aucune
dégradation délibérée (comme la disponibilité sélective) et un code de résolution (code P) plus élevé est utilisé
pour calculer le relevé de position. P est aussi utilisé pour un systéme satellite utilisé en mode fréquence

multip

le, SBAS ou positionnement par point précis

R = Cinématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes

S = Mode simulateur

Il con

Exem

Utilisgtion d'un récepteur GPS:

$GPG
Egale
$GPG
$GPG

Utilisation d'un récepteur GLONASS:

$GLG
Egale
$GLG
Utilis

$GAGINS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNA,14,0:9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
Utilisgtion d'un systeme combiné avec GPS et GLONASS différentiel:
$GNGINS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AD,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
Egalement possible:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ADN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>

Utilis
$GNG
Age d
a) Lo
co|
dif
"Id
av|
su
mq
$q
uti
sa

Ex

ient que le champ relatif a I'indicateur de mode ne soit pas un champ nul.

les:

NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,A,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ment possible:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,28,S*hh<CR><LF>
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ANN,14,0.9,1005.543,6.5:5.2;23,S*hh<CR><LF>

NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ment possible:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NAN,14,0.9,4006.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
ion d'un récepteur Galileo:

tion d'un systeme combiné avec GPS différentiel, GLONASS et Galileo:
NS,122310.2,3722.425671,N,12258:856215,W,DAA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*hh<CR><LF>
bs données différentielles et de llidentificateur de la station de référence différentielle:

Fsque I'émetteur est GN et(@u'un ou plusieurs systémes satellites sont utilisés en mode diffg
hvient alors que les champs "Age des données différentielles" et "Identificateur de Ia station de
férentielle” soient nuls. ‘Dans ce cas, il convient que les champs "Age des données différen
entificateur de la station' de référence différentielle” soient fournis dans les sentences GNS
bc les identificateurs_d'émetteurs de GP, GL, etc. Il convient que les champs des messd
vants relatifs a_la.atitude, au N/S, a la longitude, a I'E/O, a l'altitude, a la séparation du g
de, et au HDOPR\soient nuls. Cela informe le récepteur que le champ prend en charge une
NGMP précédente a I'aide de la méme étiquette temporelle. Le champ "Nombre de satellites"
isé dans(les“sentences suivantes pour désigner le nombre de satellites utilisés a partir de cqg
ellite.

emple:”Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant uniquement des corrections différentig

rentiel, il
référence
tielles" et
suivantes
ges GNS
goide, au
sentence
peut étre
systeme

lles GPS

en

oiefa sentence GNS suivante.

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

Exemple: Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant a la fois des corrections différentielles GPS et des

co

rrections différentielles GLONASS peut envoyer trois sentences GNS dans un groupe.

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

$GPGNS,122310.2,,,,,,7,,,,5.2,23,S*hh<CR><LF>

$GLGNS,122310.2,,,,,,7,,,,3.0,23,S*hh<CR><LF>

L'identificateur de station de référence différentielle peut étre identique ou différent pour les différents
systémes satellites.

b) Ag
Po

e des données différentielles

ur des données différentielles GPS:
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Cette valeur est I'dge moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. Lorsque seules
des corrections RTCM SC104 de type 1 sont utilisées, I'age est celui de la correction de type 1 la plus
récente. Lorsque des corrections RTCM SC104 de type 9 sont utilisées seules ou combinées avec des
corrections de type 1, I'age est la moyenne des corrections les plus récentes pour les satellites utilisés.
Champ nul si un GPS différentiel n'est pas utilisé.

Pour des données différentielles GLONASS:

Cette valeur est I'age moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. Lorsque seules
des corrections RTCM SC104 de type 31 sont utilisées, I'dge est celui de la correction de type 31 la plus
récente. Lorsque des corrections RTCM SC104 de type 34 sont utilisées seules ou combinées avec des
corrections de type 31, I'dge est la moyenne des corrections les plus récentes pour les satellites utilisés.
Champ nul si un GLONASS différentiel n'est pas utilisé.

Pour des données différentielles Galileo:

Cqgtte valeur est I'age moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. Lorsqpe seules
dep corrections RTCM SC104 de type 41 sont utilisées, I'age est celui de la correction de_type“41 la plus
ré¢ente. Lorsque des corrections RTCM SC104 de type 42 sont utilisées seules ou combinées|avec des
cofrections de type 41, I'dge est la moyenne des corrections les plus récentes pour les satellitefs utilisés.
CHamp nul si un Galileo différentiel n'est pas utilisé.

3) HDOR calculé a l'aide de tous les satellites (GPS, GLONASS, Galileo et tout satellite futur) utiliséjs dans le
calcul|de la solution rapportée dans chaque sentence GNS.

4) Séparption du géoide: différence entre la surface ellipsoide de la Terre et la. surface du niveau moyen de la

mer (géoide) définie par le signal de référence utilisé dans la solution de\pdsition, = surface @u niveau
moyer) de la mer au-dessous de l'ellipse. Le signal de référence peut étre spéeifié dans la sentence DTM.

5) L'indigateur d'état de navigation est conforme aux exigences de I'lEC 64,108 relatives aux "Avertissements (ou
défaillance) et indications d'état relatifs a la navigation". Il convient/que 'ce champ ne soit pas un chgmp nul et
que lej caractére prenne I'une des valeurs suivantes:
s = $écurisé lorsque I'exactitude de positionnement estimé (95 % de confiance)| répond

au niveau d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation|réel, et

lorsque l'intégrité est disponiblevét satisfait aux exigences du mode de
navigation réel, et qu'une nouv€elle position valide a été calculée en [ s pour
un engin traditionnel et en 0,5°s pour un engin a grande vitesse

Cc = Attention si l'intégrité n'est pas. disponible lorsque I'exactitude de positionpnement

estimé (95 % de confiance) est inférieure au niveau d'exactitud¢ choisi

correspondant au mode de navigation réel, et/ou l'intégrité est disponible,
mais dépasse les\exigences du mode de navigation réel, et/ou une nouvelle
position validesn'a pas été calculée en 1 s pour un engin traditionnel et en

0,5 s pour un'engin a grande vitesse

V = $tatut de navigation non valide, I'équipement ne fournit pas d'indication sur le dtatut de

navigatien:

8.3.42 | GRS - Résidus/ de variation de la distance GNSS

Cette se¢ntence est-utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de l'intggrité du
réceptelir (RAIM)! Les résidus de variation de la distance peuvent étre calculés de deux
maniéres pour.ce processus. Le cycle d'intégration des mesures de base de la pluiart des
filtres d¢ mavigation génére un ensemble de résidus puis les utilise pour mettre a jour |'état de
positionLdu“récepteur. Ces résidus peuvent étre rapportés avec le GRS mais, puisqu'ils ont
été utilisés pour générer la solution de navigation, il convient de les recalculer a l'aide de la
nouvelle solution afin de rendre compte des résidus pour la solution de position dans la
sentence GGA ou GNS. Il convient que le champ MODE indique quelle méthode de calcul a
été utilisée. Un processus d'intégrité qui utilise ces résidus de variation de la distance
nécessite également I'envoi des sentences GGA ou GNS, GSA et GSV.

Si seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc. est utilisé pour la solution de position
rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, etc., et les résidus de variation de la
distance relévent du systéme individuel. Si GPS, GLONASS, Galileo, etc. sont combinés pour
obtenir la solution de position, plusieurs sentences GRS sont produites, une avec les
satellites GPS, une autre avec les satellites GLONASS, puis une autre avec les satellites
Galileo, etc. Chacune de ces sentences GRS doit avoir comme identificateur de I'émetteur
“GN”, pour indiquer que les satellites sont utilisés en solution combinée. Il est important de
distinguer les résidus de ce qui serait produit par une solution de position avec seulement un
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GPS, GLONASS, Galileo, etc. En général, les résidus pour une solution combinée sont
différents des résidus pour une solution avec seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc.

Identificateur du signal 4)
Identificateur du systéme GNSS 95)

$--GRS, hhmmss.ss,X,X.X,X. X, X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,h,h*hh<CR><LF>

|_ Résidus de variation de la distance pour des satellites utilisés dans la solution de
navigation
Il convient que leur ordre corresponde a |'ordre des numéros de l'identificateur de
satellite dans le GSA. Lorsqu'un GRS est utilisé, des GSA et des GSV sont
généralement nécessaires. Nul pour champs non utilisés

— Mode: 0= les résidus ont été utilisés pour calculer la position doJmée
dans la sentence GGA ou GNS correspondante
1= les résidus ont été re-calculés aprés le calcul deda
position GGA ou GNS
— Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé a cette sentence

Commentpires:

1) Si le fésidu de variation de la distance dépasse £99,9 m, la partie décimale)est alors éliminée, permettant
d'obtenpir un nombre entier (-103,7 devient —103). La valeur maximale de ce<champ est +999.

2) Le sems ou le signe du résidu de la variation de distance est déterminé-par I'ordre des paramétres ufilisés lors
du callcul. L'ordre prévu est le suivant: résidu de variation de la distance = variation de la distance ¢alculée —
variatijon de la distance mesurée.

3) Lorsqlie de multiples sentences GRS sont envoyées, il convient'que leur ordre d'émission correspondé a I'ordre
des sentences GSA correspondantes. Il convient que les\récepteurs procédent a un suivi des paires de
sentenpces GSA et GRS et qu'ils rejettent les données si cespaires sont incomplétes.

4) L'identificateur du signal identifie le signal réel de la variation de distance selon le tableau ci-dessous.

5) Identificateur de systeme, voir tableau ci-dessous,
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Identificate
ur du Identificate
Systéeme systéme Identificateur du satellite ur du signal Signal/Canal
GPS 1 (GP) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
4 LO-1
8 L5-Q
9-F Réservé
GLONASS 2 (GL) 1-99 0 Tous les,signaux
1 — 32 est indéfini 1 G1 G/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 G1P
65 — 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Réservé
GALILE(Q 3 (GA) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 — 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 est jndéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Réservé
RESERVE 4aF
8.3.43 | GSA’— Dilution de la précision (DOP) d'un GNSS et satellites actifs

Mode de fonctionnement d'un récepteur GNSS, satellites utilisés dans la solution de
navigation rapportée par les sentences GGA ou GNS et valeurs DOP. Si seulement un GPS,
un GLONASS, un Galileo, etc. est utilisé pour la solution de position rapportée, l'identificateur
de I'émetteur est GP, GL, GA, etc., et les valeurs DOP relévent du systéme individuel. Si
GPS, GLONASS, Galileo, etc. sont combinés pour obtenir la solution de position rapportée,
plusieurs sentences GSA sont produites, une avec les satellites GPS, une autre avec les
satellites GLONASS, puis une autre avec les satellites Galileo, etc. chacune de ces
sentences GSA doit avoir comme identificateur d'émetteur “GN”, pour indiquer que les
satellites sont utilisés en solution combinée et que chacun doit avoir le PDOP, le HDOP et le

VDOP des satellites combinés utilisés dans la position.
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Identificateur du systéme GNSS 2)

$--GSA,a,X, XX, XX,XX,XX,XX,XX, XX, XX, XX,XX,XX,XX,X.X,X.X,X.X,h*hh<CR><LF>

|— VDOP

HDOP
PDOP
|— Numéros d'identificateur des satellites utilisés dans la solution 1)
— Mode: 1 = relevé non disponible, 2 = 2D, 3 = 3D

— Mode: M = manuel, forcé de fonctionner en mode 2D ou 3D

A = automatique, autorisé a passer automatiquement en 2D/3D

Commenthpires:

1) Numéfos d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de
d'identificateurs de satellites lors de I'utilisation de systemes de satellites multiples, la convention {
été adoptée.

a) les[satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s'étendent de 1 a 32,
b) les[numéros 33 a 64 sont réservés aux satellites WAAS. Les numéros PRN du systeme WAAS sor
enftre 120 et 138. L'écart entre I'identificateur WAAS SV et le numéro de PRNWAAS est 87. Un n

PRN WAAS de 120 moins 87 donne l'identificateur SV de 33. L'ajout de\87 a I'identificateur SV
numéro de PRN WAAS.

c) Leg

numéros d'emplacement de satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 2
cohstellation compléte de GLONASS composée de 24 satelliteés; ‘'on obtient ainsi une plage comp|

65

soht attribués a des satellites en orbite.

2) L'ID dj systéme GNSS identifie I'identificateur du systéme’GNSS selon le tableau ci-dessous.

numéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifi

et 88. Les numéros allant de 89 a 96 sont disponibles<si l[es numéros d'emplacement supéri

numeéros
uivante a

t compris
uméro de
donne le

s par les
4 pour la
rise entre
Burs a 24
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Identificate
ur du Identificate
Systéeme systéme Identificateur du satellite ur du signal Signal/Canal
GPS 1 (GP) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
4 LO-1
8 L5-Q
9-F Réservé
GLONASS 2 (GL) 1-99 0 Tous les,signaux
1 — 32 est indéfini 1 G1 G/A
33 — 64 est réservé pour SBAS 2 G1P
65 — 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Réservé
GALILE(Q 3 (GA) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 — 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 est jndéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8-F Réservé
RESERVE 4aF
8.3.44 | GST-- Statistiques relatifs au bruit a pseudo distance GNSS

Cette sentence est utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de l'intégrité du
récepteur (RAIM). Les statistiques relatives au bruit de mesures de pseudo distance peuvent
étre traduites dans le domaine de position afin d'obtenir des mesures statistiques de qualité
de la solution de position. Si seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc. est utilisé pour la
solution de position rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, etc., et les
données d'erreur relévent du systeme individuel. Si des satellites de systémes multiples sont
utilisés pour obtenir la solution de position, l'identificateur d'émetteur est GN et les erreurs
relévent de la solution combinée.
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$--GST, hhmmss.ss, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X, X.Xx*hh<CR><LF>

8.3.45 | GSV - Satellites GNSS en vue

Ecart-type de I'erreur relative a la longitude (m)
Ecart-type de I'erreur relative a la latitude (m)
Orientation de demi-grand axe de I'ellipse d'erreur
(degrés par rapport au nord vrai)
—— Ecart-type du demi-petit axe de I'ellipse d'erreur (m)
— Ecart-type du demi-grand axe de l'ellipse d'erreur (m)

— Valeur efficace de I'écart-type des signaux d'entrée de la gamme par
rapport au processus de navigation. Les signaux d'entrée de la gamme
Paranaandl B naadictan £ 1 e PN nopo
CUIMTTYTTTITITTIUTC O YoUUUUUTOLATNTUT O TUITTUO LUTTTULUUNTC DUT O,

— Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé a cette sentence

t L |— Ecart-type de I'erreur relative a l'altitude (m)

Nombre| de satellites (SV) en vue, nombres d'identificateurs de satellites-élévation, agimut et
valeur §NR. Quatre satellites par émission au maximum. Le nombre total-de sentences émis

et le numéro de la sentence émis sont indiqués dans les deux premietrs champs.

Si de multiples satellites GPS, GLONASS, Galileo, etc., sont envue, utiliser des sejntences
GSV sgparées avec ID de I'émetteur GP pour montrer les:satellites GPS en vug, ID de
I'émetteur GL pour montrer les satellites GLONASS en¢yvue et ID de I'émetteur AG pour
montrer|les satellites Galileo en vue, etc. Lorsque plus d'un signal de variation de la tistance

est utiligé par satellite, utiliser également des sentences GSV séparées avec un ID d
corresppndant au signal de variation de la distance.

L'identifjcateur GN ne doit pas étre utilisé avece cette sentence.

$--G SV JX, X, XX, XX, XX, XXX, XK. eeveenannns JXXOXX, XXX, XX, h*hh<CR><LF>

signal

Identificateur du signal 4)

I—l— Quatrieme SV 2)

Deuxiéme et troisieme SV 2)

SNR (C/No) 00 a 99 dB-Hz, nul en cas d'absence de suivi
Azimut, degrés vrais, 000 & 359
—._ Elévation, degrés, 90° maximum
—) Numéro d'identificateur du satellite 3)
— \.Nombre total de satellites en vue
" ;Numéro de message 1), 1a 9
L=CNombre total de messages 1), 1a 9

Commentaires:

1)

2)

3)

Lors de I'envoi d'un message complet, les informations satellite peuvent nécessiter I'émission de plusieurs
sentences, contenant toutes des formats de champs identiques. Le premier champ spécifie le nombre total de
sentences, valeur minimale 1. Le deuxiéme champ spécifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence),
valeur minimale 1. Pour une efficacité optimale, il est recommandé d'utiliser des champs nuls dans les
sentences supplémentaires ou les données restent inchangées par rapport a la premiere sentence.

Un nombre variable d'ensembles "identificateur-élévation-azimut-SNR de satellite" est admis jusqu'a un
maximum de quatre ensembles par sentence. Les champs nuls sont nécessaires pour les ensembles non
utilisés lorsque moins de quatre ensembles sont émis.

Numéros d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de numéros
d'identificateur de satellite lors de I'utilisation de systéemes de satellites multiples, la convention suivante a été
adoptée:

a) les satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s'étendent de 1 a 32.

b) les numéros 33 a 64 sont réservés aux satellites WAAS. Les numéros PRN du systéme WAAS sont compris
entre 120 et 138. L'écart entre l'identificateur WAAS SV et le numéro de PRN WAAS est 87. Un numéro de
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PRN WAAS de 120 moins 87 donne l'identificateur SV de 33. L'ajout de 87 a l'identificateur SV donne le
numéro de PRN WAAS.

c) Les numéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifiés par le
numéro d'emplacement de satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 24 pour la
constellation compléte de GLONASS composée de 24 satellites; on obtient ainsi une plage comprise entre
65 et 88. Les numéros allant de 89 a 96 sont disponibles si les numéros d'emplacement supérieurs a 24

sont attribués a des satellites en orbite.

4) ldentificateur de signal, voir tableau ci-dessous.

— 245 —

Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GPS 1 (GP) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est réservé pour
GPS 1 L1 C/A
33 — 64 est réservé pour
SBAS 2 L1 P(Y)
65 — 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 K2¢C-L
7 51
8 L5-Q
9-F Réservé
GLONA$S 2 (GL) 1-99 0 Tous les signaux
1 — 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 — 64 est réservé pour
SBAS 2 G1P
65 — 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5-F Réservé
GALILED 3 (GA) 1\~ 99 0 Tous les signaux
1 — 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 — 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 — 99 est indéfini 5 E6-BC
& A
7 L1-BC
8-F Réservé
RESERVE 4aF

8.3.46 HBT - Sentence de supervision des cadences "Heartbeat"

Cette sentence est prévue pour indiquer que I'équipement fonctionne normalement, ou pour la

supervision d'une connexion entre deux unités.



https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

— 246 — IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

La sentence est émise a des intervalles réguliers spécifiés dans la norme de I'équipement
correspondante. L'intervalle de répétition peut étre utilisé par l'unité de réception afin de
régler la valeur du délai limite pour la supervision de la connexion.

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

U— Identificateur de sentence séquentielle 3)
Statut du matériel 2)
Intervalle de répétition configuré 1)

Commentaires:

1) Intervalle—de rnpnhhnn autonome Pnnflgllrn en secondes. Il convient que-—ce r*hnm'r_\ soit-défini comme nul

"NULLU" en réponse a une requéte (voir 7.3.5) si cette caractéristique de réponse a une requéte(es
chargeg.

2) Equipement en fonctionnement normal A = oui, V = non

Ce chpmp peut étre utilisé pour indiquer le statut actuel de I'équipement. Cela pourrait étre le résy
fonction intégrée de I'essai d'intégrité.

3) L'idenlificateur de sentence séquentiel fournit un numéro d'identification de message*de 0 a 9 qui es
séqueptiellement et est incrémenté pour chaque nouvelle sentence. Aprés 9, le chiffre repasse a 0.

8.3.47

Cette sentence est utilisée pour informer de I'état et de laCyaleur d'une correction
incluse dans le cap signalé par la sentence THS lorsque_la’source du cap peut appliq
correctipn.

Cette s¢ntence nécessite une étroite synchronisation avec la sentence THS. Il conv
cette sentence soit immédiatement envoyée avant chaque sentence THS pour laq
champ d'état de correction a changé par rapport a la sentence THS précédente. Pour

"états

intervalles de 1,0 s au plus.

$--HCR|x.x,a,a,x.x*hh<CR><LF>

Commentpires:

1) Valeuf de cappour lequel ce HCR est référencé. Cette valeur ne remplace pas la valeur de cap de la
THS. LCette valeur est utilisée pour la synchronisation entre un débit de données élevé de la senten
un débit'de,données faibles de la sentence HCR.

HCR - Rapport de correction de cap

de correction”, il convient que la sentence HCR soit transmise périodiquemer

Etat de correction 3)
Indicateur’de mode 2)
Cap, en degrés vrais 1)

\‘\‘I— Valeur de“correction 4)

prise en

Itat d'une

t assigné

de cap
uer une

ent que
uelle le
tous les
t a des

sentence
e THS et

2) Indicateur de mode. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

A = Autonome

E
M =
S =

Mode estimé (navigation a I'estime)

Entrée manuelle

Mode simulateur

V = données non valides (y compris le mode veille)

3) Etat de correction. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

A = correction de vitesse/latitude et correction dynamique incluses dans le cap

D = correction dynamique incluse dans le cap

S = correction de vitesse/latitude incluse dans le cap

N = aucune correction incluse dans le cap

V = non disponible, le dispositif de signalement ne connait pas I'état de correction
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4) Valeur de correction incluse dans le cap. Degrés +/- 180,0° avec une décimale. Un champ nul indique I'état de
correction N (aucune correction incluse) ou V (non disponible).

8.3.48

HDG - Cap, déviation et déclinaison

Cap (lecture de détecteur magnétique), qui produit, s'il est corrigé pour des déviations, un cap

magnéti

que, qui produit un cap vrai en cas de décalage par déclinaison.

$--HDG, x.x, X.X, a, X.X, a*thh<CR><LF>

|—|— Déclinaison magnétique, en degrés E/O 2) 3)

Déviation magnétique, en degrés E/O 1) 3)
Cap détecteur magnétique, en degrés

Comment

1) Pourd

2) Pour (

3) Les ch

8.3.49

pires:

btenir un cap magnétique: ajouter la déviation vers I'est (E) a la lecture du détectedr magng
soustraire la déviation vers l'ouest (W) de la lecture du
magnétique.

btenir un cap vrai: ajouter la déclinaison vers l'est (E) au cap magnétique;
soustraire la déclinaison vers I'ouest (W) du(éap magnétique.

amps de déclinaison et de déviation sont des champs nuls s'ils sont incoanus.

HDT - Cap vrai

Cap régl du navire, en degrés vrais, généré par tout dispositif ou systéme produisant

vrai.

NOTE I
$--HDT,

8.3.50

Récepti
choisis
contrble

s'agit d'une sentence déconseillée qui a été remplacée par THS.

x.X, T*hh<CR><LF>
|—|— Cap, en degrés vrais
HMR - Réception du contréle de cap
bn du contréle de cap;cette sentence fournit des données a partir des dé

par HMS gréce a une-unité centrale de collecte de données et les trang
de cap.

btique;

détecteur

un cap

tecteurs
met au
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$--HMR,c--c,c--¢,x.X,X.X,A,X.X,A,a,Xx.X,a,Xx.X,A,a,X.X,a,X.X,a*hh<CR><LF>

|—|— Déclinaison, en degrés E/O 1) 3)
Détecteur de déviation 2, en degrés E/O 1) 2)

Détecteur 2 Type T = Vrai
M = Magnétique 1)
Détecteur cap d'état 2: A = données valides
V = données non valides
— Détecteur de lecture de cap réel 2, en degrés
Détecteur de déviation 1, en degrés E/O 1) 2)
— Détecteur 1 Type T = Vrai
M = Magnétique
— Détecteur cap d'état 1: A = données valides
V = données non valides

— Détecteur de lecture de cap réel 1, en degrés
L Indicateur d'avertissement: A = différence dans la limite définie
V = la différence dépasse la limite.définie

— Différence entre les détecteurs de cap réel, en,degrés
— Différence définie par HMS, en degrés
— Détecteur cap 2, Identificateur

— Détecteur cap 1, Identificateur
Commentpires:

1) Concqrnant les détecteurs magnétiques utilisés, il convient,_d'obtenir la déviation pour les détectgurs et la
déclinpison de la zone; autrement, ou si ces paramétres sont.inconnus, champs nuls.

2) Pour gbtenir un cap magnétique: ajouter la déviationwers I'est (E) a la lecture du détecteur magné¢tique;
soustraire la deviation vers l'ouest (W) de la lecture du |détecteur
magnétique.

3) Pour gbtenir un cap vrai: ajouter la/déclinaison vers I'est (E) au cap magnétique;

soustfaire la déclinaison vers I'ouest (W) du cap magnétique.

8.3.51 | HMS - Détermination du_contrdle de cap

Détermination du contrble de-cap: deux sources de cap peuvent étre choisies et la différence
maximale admise peut ensuite étre définie.

$--HMS|c--c,c--¢,x.x*hh<CR><LF>

t L |— Différence maximale, en degrés 1)

Détecteur cap 2, Identificateur
Détecteur cap 1, Identificateur

Commentaires:

1) Différence maximale acceptée entre les deux détecteurs.

8.3.52 HRM - Dispositif de mesure de I'angle d'inclinaison, de la période de roulis et
de I'amplitude du roulis

Cette sentence est utilisée pour fournir les valeurs réelles d'angle d'inclinaison, de période de
roulis et d'amplitude du roulis d'un inclinométre électronique aux VDR et a d'autres systémes.
Il convient que la fréquence de mise a jour de ce message soit d'au moins 5 Hz.

Cette sentence fournit éventuellement des valeurs de maintien du roulis maximal ainsi que
I'heure de leur réinitialisation. La valeur de maintien du roulis maximal est la valeur indiquée
par l'aiguille des inclinométres pendulaires a frottement classiques.
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En plus des informations correspondant aux exigences de la norme OMI relatives aux
performances des inclinomeétres électroniques, les écrans d'un inclinométre électronique
peuvent également indiquer les valeurs de maintien du roulis maximal. La valeur de maintien
du roulis maximal est la valeur absolue maximale de I'amplitude du roulis a babord et a tribord
correspondant a I'heure de derniére réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal.
Les valeurs de maintien du roulis maximal sont indiquées comme étant la valeur des
inclinometres pendulaires a frottement et sont utilisées pour la prise de décision en cas de
navigation dans des conditions météorologiques défavorables. Les valeurs facultatives sont
prévues pour permettre d'afficher des informations concernant les valeurs de maintien du
roulis maximal sur des écrans dédiés ou sur les écrans d'autres systémes intégrés de
surveillance centralisée des outils de navigation.

$--HRM X X X XXX XX A XX X.x.hhmmss.ss.xx xx*hh<CR><| F>
Mois de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis
maximal, 01 & 12 10
Jour de la réinitialisation de la valeur de maintien,du rpulis
maximal, 01 a4 31 9)
Heure de la réinitialisation de la valeur de maintien du‘roulis mpximal 8)

Valeur de maintien du roulis maximal, tribord, en degrés 7)
Valeur de maintien du roulis maximal, babord, en degrgs 6)
— Statut 5)
— Amplitude du roulis, tribord, en degrés 4)
— Amplitude du roulis, babord, en degrés 3)
— Période de roulis, en secondes 2)
— Angle d'inclinaison réel, en degrés 1)

Commentpires:
1) Angle|d'inclinaison réel, angle momentané de roulis référence par rapport a un navire a niveau c6té pabord ou
tribord, (valeur positive a tribord, valeur négative a babord).

2) Période de roulis, temps entre les valeurs maximales successives de l'angle d'inclinaison entre babord et
tribord et vice-versa (ou dans l'autre sens).

3) Amplitude du roulis c6té babord sous forme d'une valeur positive, valeur maximale de I'angle d'ipclinaison
par rapport a babord du dernier mouvement(

4) Amplitude du roulis cété tribord, yaleur maximale de I'angle d'inclinaison par rapport a tribord gu dernier
mouvegment.

5) Statut}] A = données valides, V =.données non valides

6) Valeuf de maintien du roulis~maximal cété babord, valeur maximale de l'angle d'inclinaison par [rapport a
baborfl des mouvements_mesurés lors de la derniere réinitialisation avec une résolution minimale dg¢ 1 degré.
En I'apsence de données, ce champ doit étre un champ nul.

7) Valeuf de maintien.du-roulis maximal c6té tribord, valeur maximale de I'angle d'inclinaison par rapporf a tribord
des mouvements‘ntesurés lors de la derniére réinitialisation avec une résolution minimale de 1 ¢legré. En
I'absepce de donnges, ce champ doit étre un champ nul.

8) Heure|de ld reinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, heure a laquelle les valeurs dg maintien
du roylisimaximal ont été réinitialisées, heure UTC (heure, minute et seconde). Le point décimal et leq fractions
décimplesvdes secondes ne doivent pas étre utilisés. En I'absence de données, ce champ doit étre hn champ
nul.

9) Jour de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, jour au cours duquel les valeurs de
maintien du roulis maximal ont été réinitialisées, jour UTC. En I'absence de données, ce champ doit étre un
champ nul.

10) Mois de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, mois au cours duquel les valeurs de
maintien du roulis maximal ont été réinitialisées, mois UTC. En I'absence de données, ce champ doit étre un
champ nul.

8.3.53 HSC - Commande de direction de cap

Cap commandé pour conduire un navire. |l s'agit d'une sentence de commande, qui peut étre
utilisée pour fournir des données d'entrée au contréleur de cap ou pour rapporter le cap qui a
été commandé.

Les sentences HTC et HTD sont préférentielles pour les nouvelles applications, plutét que la
sentence HSC.
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$--HSC,x.x,T,x.x,M,a*hh<CR><LF>

~ I— Indicateur d'état de sentence 1)

Cap commandé, en degrés magnétiques
Cap commandé, en degrés vrais

Commentaires:

1) Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des paramétres actuels ou une
commande de configuration modifiant des paramétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d'états des parametres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans "C"
n'est pas une commande.

8.3.54 | HSS - Systémes de surveillance des contraintes exercées sur la coque

Cette séntence indique les données de mesure du systeme de surveillance des corjtraintes
exerceées sur la coque.

$--HSS |c—c,x.x,A*hh<CR><LF>

Valeur de mesure

t L|— Statut des données (A = données valides, V = données-non valides) 1)
Identificateur de point de mesure

Commentpires:
1) 1l conyient que ce champ ne soit pas un champ nul.

8.3.55 | HTC - Commande de contréle du cap #de la route; HTD — Données de controle
du cap / de la route

HTC est une sentence de commande. Emet un signal d'entrée (HTC) a un contrdleurn de cap
afin de géfinir des valeurs, des modes et des références; ou émet un signal de sortie [HTD) a
partir djun contréleur de cap contenant des informations relatives a des valeurs, modes et
référenges utilisés.
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Etat de la sentence 7)

A,x.x,a,a,a,X.Xx,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>
A,X.X,3,3,a,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,A, A, A,x.x*hh<CR><LF>

|— Cap du navire, en degrés

Statut hors cap

L Référence de cap utilisée, T/M

— Suivi commandé 4) 6), en degrés

Statut hors route 5) A = dans les limites

Statut du gouvernail V = limite atteinte
ou dépassée

Comment

1) Le co
sentef]
périod

est défini sur "A", il convient que les deux champs "mode de gouverne choisi" et "mode virage" soie

par le
directi

2) Tous |
une s
assoc

Les m
M = di
S=A

L— Limite hors route commandee 5), milles marins (sans signatyl

L— Cap a suivre commandé 6), en degrés
— Vitesse de virage commandée pour les changements de cap, °

L— Rayon de virage commandé pour les changements de_cap, en millg
— Limite hors cap commandée, en degrés (non signée)
— Limite de gouvernail commandée, en degrés (non.signée)
— Mode virage 3) R = rayon controlé

T = vitesse de virage contrélee

N = le virage n'est pas contrélé

— Mode de gouverne choisi 2)

'— Direction de gouvernail commandée, G/D{Z babord/tribord
— Angle de gouvernail commandé, en degrés

— Contournement 1), A = utilisé, V = non utilisé

pires:

ntournement permet une commande directe de l'appareil a gouverner. Dans le contexte
ce, le contournement désigne une,interruption temporaire du mode de gouverne choisi. Du
e, le systéme de gouverne est assuré par des dispositifs spéciaux. Tant que le champ “conto

contréleur de cap/route etrilconvient que ses composantes informatiques fonctionnent cor
on manuelle était choisie.

les modes de gouvernewreprésentent la direction choisie par un commutateur-sélecteur de direct
entence HTC. Les niveaux de priorité de ces signaux d'entrée et I'utilisation/I'acceptation de
és doivent étre définis’et documentés par le fabricant.

odes de gouverne choisis peuvent étre comme suit.
rection manuelle. Le principal systéeme de direction est en cours d'utilisation.

Litononte~(commande de cap). Le systéme fonctionne comme un contréleur de cap autonome.
cap commandé a conduire" n'est pas accepté comme une entrée.

Fe)

min

s marins

de cette
rant cette
irnement”
ht ignorés
hme si la

on ou par
5 champs

l e champ

H=(

ommande de cap. L'entrée du cap commandé a conduire provient d'un dispositif externe et |

systéme

f

—
]

onctionne comme un contréleur de cap a distance. Le champ "cap commandé a conduire" est accepté
comme une entrée.

Commande de la route. Le systéme fonctionne comme un contréleur de route en corrigeant une route regue

dans le champ "route commandée". Les corrections sont effectuées sur la base d'erreurs de route
supplémentaires regues (par exemple a partir d'une sentence XTE, APB, etc.).

Py
I

Commande de gouvernail. Entrée d'angle et de direction de gouvernail commandés a partir d'un dispositif

externe. Le systéme accepte les valeurs données dans les champs "angle de gouvernail commandeé" et
"direction de gouvernail commandée" et contrdle la direction par les mémes moyens électroniques utilisés
pour les modes S, Hou T.

3) Le mode virage définit la maniere dont le navire change de cap lorsqu'il se trouve en mode de direction S, H ou
T selon les valeurs choisies du mode virage données dans les champs "rayon de virage commandé" ou "vitesse
de virage commandée". Lorsque le mode virage est sur "N", les virages ne sont pas contrélés, mais dépendent
uniquement de la manceuvrabilité du navire et des angles de gouvernail appliqués.

4) Le suivi commandé représente la ligne de route (segment) entre deux points de cheminement. Il peut étre

modifi

5) Le sta

é de maniére dynamique lors d'un virage de suivi contrdlé le long d'un rayon prédéterminé.

tut "Off-track" (hors route) peut étre généré si le mode de direction choisi est "T".
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Il convient d'associer les données dans ces champs a la référence de cap utilisée.

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des parametres actuels ou une
commande de configuration modifiant des parameétres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d'états des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour changer des paramétres. Une sentence sans "C"
n'est pas une commande.

8.3.56 LR1 — 1ére sentence de réponse a longue distance SIA

La sentence LR1 identifie la destination de la réponse et contient les éléments d'information
demandés par le caractére d'identification de fonction "A" (voir la sentence LRF).

$--LR 1, X, XXXXXXXXX,XXXXXXXXX,C--C,C--C, XXXXXXXXX*hh<CR><LF>

Commentpires:

1
2)

3)

8.3.57 | LR2 — 2éme sentence.de réponse a longue distance SIA

Indicatif d'appel, 1 a 7 caractéres 3)
Nom du navire, 1 a 20 caractéres 3)
MMSI du demandeur (destination de réponse) 1)
MMSI du répondeur 1)
— Numéro de séquence 1) 2)

L L |— Numéro de I'OMI, nombre a 9 chiffres.3)

Les trpis champs, numéro de séquence, MMSI du répondeur et MMSI du-demandeur sont toujours foufnis.

Il conyient que le numéro de séquence soit identique au numérd, de séquence des sentences LRI et LRF qui
sont g I'origine de cette réponse.

Les caracteres qui peuvent étre utilisés sont énumérés dans I'UIT-R M.1371, ASCII 6 bits. Certainps de ces
caractéres acceptables de ce tableau ASCII a 6 bits sont des caractéres réservés indiqués au Tableau 1 de la
présente Norme IEC 61162-1. Il convient que ces caractéres soient représentés a l'aide de la mdthode "*"
(voir 1.1.4). Il convient que les éléments d'information~individuels correspondent a un champ nul si|l'une des
trois donditions suivantes est remplie:

I'élémgnt d'information n'a pas été demandé;
I'élémgnt d'information a été demandé, mais.n'est pas disponible;

I'élémgnt d'information a été demandé mais n'est pas fourni.

La sentence LR2 contient les éléments d'information demandés par les cafractéres

d'identifjcation de fonction”'B, C, E et F" (voir la sentence LRF).

$--LR2, X XKXXXXXXX, XXXXXXXX,hhmmss_ss, llll.Il,a,yyyyy.yy,a,x.x,T,x.x,N*hh<CR><LF>

Vitesse par rapport au fond, en nceuds 3)
Route fond, en degrés vrais 3)
Longitude, E/O 3)

L1 Latitude — N/S3)
Heure UTC de la position 3)
Date: jjmmaaaa, 8 chiffres
MMSI du répondeur 1)
L Numéro de séquence 1) 2)

Commentaires:

1)
2)

3)

Les deux champs, numéro de séquence et MMSI du répondeur, sont toujours fournis.

Il convient que le numéro de séquence soit identique au numéro de séquence des sentences LRI et LRF qui
sont a l'origine de cette réponse.

Il convient que ce champ soit nul si I'une des trois conditions suivantes est remplie:

I"élément d'information n'a pas été demandé;
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I'élément d'information a été demandé, mais n'est pas disponible;

I'élément d'information a été demandé, mais n'est pas fourni.

8.3.58 LR3 - 3éme sentence de réponse a longue distance SIA

La sentence LR3 contient les éléments d'information demandés par le caractere
d'identification de fonction "I, O, P, U et W" (voir la sentence LRF).

$--LR3,

Comment

1)
2)

3)

4)

5)

6)

8.3.59

Cette s

Personnes, 0 a 8191 3)4)
Type du navire 3) 6)
Largeur du navire 3)
Longueur du navire 3) —|

Les d¢g

Il con
sont &

Il con
I'élém
I'élém
I'élém

Nomb

0 = pgr défaut (non disponible)\8 191 = 8 191 personnes ou plus.

Les ¢

caracferes acceptables de/ce tableau ASCII a 6 bits sont des caracteres réservés indiqués au Table

prése

Voir Y

, XXXXXXXXX,C—C,XXXXXX,hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>
I— Navire/cargaison3) 6)
Tirant d'eau3)
Heure probable d'arrivée ETA 3)
Date ETA: jjmmaa 3
- Destination du voyage, 1 & 20 caractéres3)-5)
- MMSI du répondeur ")
— Numéro de séquence 1) 2)
pires:

ux champs, numéro de séquence et MMSI du répondeur; sont toujours fournis.

ient que le numéro de séquence soit identique duynuméro de séquence des sentences LRI €
I'origine de cette réponse.

ient que ce champ soit nul si I'une des trois:conditions suivantes est remplie:
ent d'information n'a pas été demandé;

ent d'information a été demandé, mais-n'est pas disponible;

ent d'information a été demandé{ mais n'est pas fourni.

e actuel de personnes a bord,)y compris I'équipage: 0 a 8 191,

bractéres qui peuyent étre utilisés sont énumérés dans I'UIT-R M.1371, ASCII 6 bits. Certair

te norme. Il convient que ces caracteres soient représentés a I'aide de la méthode "" (voir 7.1.

IT-R M.1371¢ parameétre "type de navire et de cargaison" pour la plage des valeurs valides de c{

LRFE=Fonction SIA a longue distance

t LRF qui

s de ces
hu 1 de la
h).

champ.

enience est utilisée a la fois lors des demandes d'interrogation et des re¢ponses

d'interrogation a longue distance. La sentence LRF est la deuxiéme sentence de la paire de
demande d'interrogation a longue distance, LRI et LRF (voir la sentence LRI).

La sentence LRF est également la premiére sentence de la réponse d'interrogation a longue
distance. La réponse minimale se compose d'une sentence LRF suivie d'une sentence LR1.
La sentence LR2 et/ou la sentence LR3 suit la sentence LR1 si les informations fournies dans
ces sentences sont demandées par l'interrogation. Lorsque l'unité SIA crée la sentence LRF
pour la réponse a l'interrogation de longue distance, il convient que les champs 1, 2, 3 et 4
restent tels que regus dans la requéte d'interrogation de longue distance; et le champ 5
(statut de réponse de fonction) et la nouvelle somme de contréle sont ajoutés a la sentence
de réponse LRF.
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$--LRF,X,XXXXXXXXX,c—C,c—¢C,c—Cc*hh<CR><LF>

|— Statut de réponse de fonction 3)
Demande de fonction, 1 & 26 caractéres 2)
Nom du demandeur, 1 a 20 caractéres
MMSI du demandeur
— Numéro de séquence, 029"

Commentaires:

1) Utilisé

pour relier les contenus des sentences LRI et LRF. Il convient que la sentence LRF suive

immég
demat
utilisé
les no|
2) Le ch
A.851
sont d
d'appd
Les él
sont d
entre

caracferes d'identification de fonction est présentée ci-dessous, ainsi que les’ informations demandées:

E = Route fond;

iatement la sentence LRI et qu'elle utilise le méme numéro de séquence. Il convient que le pro
deur incrémente le nombre de séquences a chaque création d'une paire LRI/LRF. Aprés gue
il convient que le processus reparte a nouveau de 0. L'interrogation a longue distance n'est pa
mbres de séquence LRI et LRF sont différents.

pmp de requéte de fonction utilise des caractéres alphabétiques, sur la base.de la Résol
20), afin de demander des éléments d'information spécifiques. Les éléments d!information s
emandés en incluant leur caractére d'identification de fonction dans cette chaine’ de caractére
rence de ces caractéres dans la chaine n'a pas d'importance. Tous les caractéres sont en nj
Ements d'informations ne sont pas fournis s'ils ne sont pas demandés de maniere spécifique — 1]
isponibles auprés de l'unité SIA. La Résolution OMI définit I'utilisation de tous les caractére
A et Z, mais toutes les informations définies ne sont pas disponiblestauprés de I'unité SIA. Ung

Nom, indicatif d'appel et numéro OMI du navire;
Date et heure de composition du message;

osition;

itesse fond;

Destination et heure probable d'arrivée (ETA);
[irant d'eau;

Navire/cargaison;

ongueur, largeur, type du navire;

Personnes a bord.

amp d'état de réponsetde-fonction fournit les caractéres d'état pour les informations relaf
nde de fonction". Lorsque la demande d'interrogation a longue distance est générée, il convie
"statut de réponse'de fonction" soit nul. Les caractéres "statut de réponse de fonction" sont
e méme ordre que.les caractéres d'identification de fonction correspondants dans le champ "de
n". Une liste .des ‘caracteres "statut de réponse de fonction" ainsi que le statut qu'ils représ
tée ci-dessgus:

ormations.disponibles et fournies dans la sentence LR1, LR2 ou LR3 suivante,

ormdtions non disponibles depuis l'unité SIA,

essus du
e 9 a été
b valide si

tion OMI
écifiques
s. L'ordre
ajuscule.
héme s'ils
5 compris
liste des

ives a la
nt que le
prganisés
mande de
entent est

pitaine du

5 infermations sont disponibles, mais non fournies (c'est-a-dire accés limité déterminé par le ca

A= |
B= 1
C= §

F=
= 1
0= 1
P= )
U= |
W = §
3) Le ch
"demg
chamy
dans |
foncti
prése
2 =inf
3 =inf
4 =le
r

8.3.60

avire).

LRI - Interrogation SIA a longue distance

L'interrogation a longue distance de l'unité SIA est réalisée grace a l'utilisation de deux
sentences. La paire de données de formatage de sentence d'interrogation, une sentence LRI
suivie d'une sentence LRF, fournit les informations nécessaires a I'unité universelle SIA pour
déterminer s'il convient qu'elle construise et fournisse les sentences de réponse (LRF, LR1,
LR2 et LR3). La sentence LRI contient les informations dont I'unité SIA a besoin pour
déterminer si les sentences de réponse doivent étre construites. La sentence LRF identifie les
informations qui nécessitent d'étre dans ces sentences de réponse.
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$--LRI,x

Longitude — E/O (coordonnée sud-ouest) 4)
Latitude — N/S (coordonnée sud-ouest) 4)

, @, XXXXXXXXX, XXXXXXXXX LA a, yyyyy.yy,a LI, a,yyyyy.yy,a*hh<CR><LF>

Latitude — N/S (coordonnée nord-est)?)
MMSI de destination 3)
MMSI du demandeur

L Indicateur de commande 4)

— Numéro de séquence, 03971

Longitude — E/O (coordonnée nord-est)4)

Commentpires:

1) Utilisg
immég
demat
proce
proce

séquephce LRI et LRF sont différents.

2) L'indig

commpnde affecte la logique de réponse de I'unité SIA. L'indicateur de comniande ne peut pas étre

pour relier les contenus des sentences LRI et LRF. Il convient que la sentence L
iatement la sentence LRI et qu'elle utilise le méme numéro de séquence. Il convient que le pro
deur incrémente le nombre de séquences & chaque création d'une paire LRI/LRF. Il convig
sus de mise en séquence augmente de maniére continue. Aprés que le 9 a été\utilisé, il convi
sus reparte a nouveau de 0. L'interrogation a longue distance n'est pas, valide si les no

ateur de commande est un caractére unique qui qualifie la demande’ d'information. L'indi

nul. Lprsque l'indicateur de commande est "0", la logique est normale. En fonctionnement "normal", |
répond si:

I'unité|SIA se trouve dans le rectangle géographique fourni,

I'unité|SIA n'a pas répondu au MMSI a l'origine de la demande _dans les derniéres 24 h, et

le champ de "destination" MMSI est nul.

ou

Le MMSI de I'unité SIA apparait dans le champ de fdestination” MMSI dans la sentence LRI.

Lorsqlie I'indicateur de commande est "1", I'unité‘SIA répond si:

I'unité|SIA se trouve dans le rectangle géagfaphique fourni.

3) Il s'adit d'un nombre a neuf chiffres qui- identifie de maniére unique I'unité SIA spécifique qui e
répondire. Il convient que ce champ seit'nul lorsque l'interrogation concerne une région géographique
I'on s'ladresse a une unité SIA spécifique, les coordonnées géographiques de la région ne doivent
fournigs.

4) La rédion géographique interrogée est un rectangle défini par la latitude et la longitude des angles n
sud-ofiest. Il convient gque_ces champs soient nuls lors de l'interrogation d'une unité SIA spécif
Commlentaire N° 2).

8.3.61 [ MOB - Notification homme a bord

Cette sentence-fournit la notification d'un systéme de surveillance MOB.

Le cha " ire" i i &

RF suive
essus du
nt que le
ent que le
mbres de

tateur de
Ln champ
unité SIA

bt censée
. Lorsque
pas étre

prd-est et
que (voir

dans le

dispositif MOB pour indiquer le navire d'origine. Les informations de position incluses peuvent
étre celles du navire ou du dispositif MOB lui-méme comme identifié dans le champ 4, "source
de position MOB". Des informations supplémentaires peuvent inclure I'état actuel du dispositif
MOB, I'heure d'activation et le statut de la batterie du dispositif MOB. Cette sentence peut
étre utilisée pour définir un point de cheminement MOB ou pour initier un processus d'alerte.

Cette sentence peut étre interrogée. Si la prise en charge des requétes est assurée, les
dispositifs qui générent cette sentence doivent répondre avec une sentence MOB pour
chaque identificateur d'émetteur MOB connu, de maniére a ce qu'une seule requéte puisse
entrainer de multiples réponses de sentence MOB.
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Statut de la batterie 11)
MMSI du navire 10)
Vitesse par rapport au fond 9)
Route fond, en degrés vrais 8) —| —‘

$--MOB,hhhhh,a,hhmmss.ss,x,x,hhmmss.ss,llIL.Il,a,yyyyy.yy,a,X.X,X.X,XXXXXXXXX,X*hh<CR><LF>

I—I— Longitude, E/O7)

Latitude, N/S7)
UTC de position 6)
Nombre de jours depuis I'activation )

— Source de position MOB 4)
— UTC d'activation MOB 3)
— Statut MOB 2)
— Identificateur de I'émetteur MOB 1)

Commenthpires:

1) L'identfficateur de I'émetteur MOB est un champ de caracteres hexadécintalx de longueur fixe a 5 ¢hiffres. Il
fourni{ un identificateur unique pour chaque émetteur MOB. Il convient Que*les valeurs qui ne nécespitent pas
cing njombres hexadécimaux soient précédées par "0" zéro, a savoif,)il convient que "FF" soit représenté
"000FF". Si l'identificateur d'émetteur n'est pas connu, ce champ pelt étre nul.

2) Le champ statut MOB fournit des informations qui peuvent étre utilisées pour évaluer I'état actuel du MPB.

A= MOB activé

T = Mode essai

M = Bouton manuel
V = MOB non utilisé
E = Erreur

3) L'UTC [de I'activation MOB fournit I'heure (himmss) de I'activation du dispositif MOB initial. Le point décimal et
la fradtion décimale associée des secondes ne doivent pas étre utilisés.

4) La solrce de position MOB identifie la-source des informations de position rapportées par cette senternce.

0 = pgsition MOB estimée par e navire

1 = pgsition MOB rapporté€ par un émetteur MOB
2 -5 =|Réservé

6 = Erreur

5) Le nofnbre de jours qui se sont écoulés depuis I'activation du systeme MOB.

6) L'heure UTC de la position fournit I'hneure (hhmmss) des informations de position. Le point décimal et |a fraction
décimple’associée des secondes ne doivent pas étre utilisés.

7) Les champs—tatitude—ettongituderetatifsata—positton—sonttmités—aunmaximum—de—3-—chiffres—décimaux de

minutes. Cela permet d'avoir une résolution de position d'environ 2 metres.

8) Le champ Route fond est un champ défini par un entier sans point décimal ni chiffre décimal, en degrés.

9) Le champ Vitesse par rapport au fond est un champ défini par un entier sans point décimal ni chiffre décimal,
en nceuds.

10) Si le numéro MMSI du navire d'origine n'est pas connu, il peut étre configuré comme un champ nul.

11)Le champ Statut de la batterie indique le statut de la source d'alimentation électrique interne du MOB. Ce
champ peut étre nul si le MOB n'est pas en mesure de transmettre le statut de batterie. Les états valides sont:

0=N
1=N

iveau correct

iveau faible

2 -5 = Réservé

6=E

rreur
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8.3.62

MSK - Interface de récepteur MSK

Il s'agit d'une sentence de commande. Cette sentence est utilisée pour définir les commandes
d'un récepteur MSK radiophare (récepteur de signaux de balises) ou pour rapporter le statut
des commandes d'un récepteur MSK en réponse a une sentence de requéte.

$--MSK,

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

U— Indicateur d'état de sentence 4)
Numéro de canal 3)

Intervalle pour envoyer $ MSS (statut) en secondes 1)
Débit binaire auto/manuel A/M 2)

— Débit binaire de balises (25, 50, 100, 200), en bits/s
- Fréquence auto/manuelle A/M2)
— Fréquence de balises (283,5 — 325,0 kHz)

Commenthpires:

1) Lorsqlie les données relatives au statut ne doivent pas étre transmises, il convient.que ce champ soit

2) Si'au
3) Défini

o" est spécifié, le champ précédent est ignoré.

sur "1" ou nul pour les récepteurs a canal simple.

4) Ce chiamp est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport ‘d’états des parametres actue
commpnde de configuration modifiant des paramétres. Il convient gu€ ce champ ne soit pas nul.

R = L3

sentence est un rapport d'états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = Lp sentence est une commande de configuration pourschanger des paramétres. Une sentence

n'est
8.3.63

Rapport
signaux

$--MSS

Comment

1) Défini

as une commande.

MSS - Statut du signal de récepteur MSK

de balise MSK.
X.X,X. X, X. X, X. X, X*hh<CR><L.F>

L L Numére de canal 1)
Débhit\binaire de balises (25, 50, 100, 200), en bits/s
Fréquence de balises, 283,5 kHz a 325,0 kHz
Rapport signal a bruit (SNR), dB
— Intensité du signal (SS), dB/1 uV/m

pires;

suf 1" ou nul pour les récepteurs a canal simple.

hul.

S OuU une

sans "C"

signal---bruit, intensité du signal,'dréquence et débit binaire depuis un récepteur de

En outre, le récepteur de signaux de balises doit répondre aux requétes a l'aide de la

demand

8.3.64
$--MTW

8.3.65

e de requéte normalisée (Q). Voir 9.1.7 pour des exemples.

MTW — Température de I'eau
, X.X, C*hh<CR><LF>
I—I— Température, en degrés C

MWD - Direction et vitesse du vent

Direction dans laquelle le vent souffle a la surface de la Terre, par rapport au nord, et la
vitesse du vent.
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$--MWD, x.x,T,x.x,M,x.x,N,x.x, M*hh<CR><LF>

8.3.66

~ |—|— Vitesse du vent, m/s
Vitesse du vent, en nceuds
Direction du vent, de 0 a 359° magnétiques

Direction du vent, de 0 a 359° vrais

MWYV - Vitesse et angle de vent

Lorsque le champ de référence est défini sur R (Relatif), les données sont fournies en
précisant I'angle de vent par rapport a I'étrave/l'axe longitudinal du navire ainsi que la vitesse
du vent, ces deux informations relatives au navire (en mouvement). Aussi appelé vent

apparen

Lorsque
fournies
que la v
peut cal

Exempld
I'est a

exemple
est de 1

Exempls
sud-est
exemplg
est de 7]

$--MW\

8.3.67

t, Il s'agit de la vitesse du vent ressentie sur le navire (en mouvement).

le champ de référence est défini sur T (vent théorique/calculé), les'donné
en précisant l'angle de vent par rapport a I'étrave/l'axe longitudinahdu nav
itesse du vent, comme si le navire était stationnaire. Sur un navire’ €h mouven
culer ces données en combinant le vent relatif mesuré et la vitesse’du navire.

b 1:  Si le navire avance vers l'ouest a une vitesse de 7 neeuds et que le vent

, le vent théorique est de 10 noeuds a 180 ° (si le navire' s'arréte brutalement
0 nceuds et provient de la poupe du navire a 180° a paftir de I'étrave).

b 2:  Si le navire avance vers |'ouest a une vitesse de 5 nceuds et que le vent
a une vitesse de 7,07 nceuds, le vent relatif;est de 5 noeuds a 270°. Dans ¢
, le vent théorique est de 7,07 nceuds a 225° (si le navire s'arréte brutalement
,07 nceuds et provient de la hanche babord du navire a 225° a partir de I'étrav

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

L |— Statut, A= données valides, V = données non valides

Unités de vitesse du vent, K = km/h
M =m/s
N = nceuds
Vitesse 'du vent

— Référence, R = relative, T = théorique
— Angle_de vent, de 0° a 359°

NAK —Acquittement négatif

En gén
peut pa

étre fournie ou lorsqu'une sentence de commande n'est pas acceptée. Il

es sont
re ainsi
hent, on

vient de

ine vitesse de 10 nceuds, le vent relatif est de 3 noguds a 180°. Dans c¢ méme

le vent

vient du
E méme
le vent

).

ral,(la*sentence NAK est utilisée lorsqu'une réponse a une sentence de requéte ne

onvient

que la reporsea une semtence NARKsoitgeneree emr -

Il convient que I'utilisation d'une sentence NAK soit spécifiée par la norme de I'équipement.

Cette sentence ne peut pas étre interrogée.

$--NAK,

cc,ccc,c--C,X.X,c--c*hh<CR><LF>

L I— Texte descriptif relatif & un acquittement négatif °)
Code de motif pour un acquittement négatif 4)
Identificateur unique 3)
Données de formatage d'une sentence affectée 2)
Identificateur de I'émetteur 1)
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Commentaires:

1) ldentificateur de I'émetteur émanant des données de formatage de sentence qui ont causé la génération de la
sentence NAK. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

2) Les données de formatage d'une sentence affectée sont soit:

Les “données de formatage d'une sentence approuvée relatives aux données” étant demandées lors d'une
requéte qui ne peut pas étre traitée ou acceptée, soit

Les données de formatage de sentence relatives a une sentence de commande ou de configuration qui ne peut

pas étre traitée ou acceptée.

Il convient que ce champ ne soit pas nul.

3) L'identificateur unique est utilisé pour l'identification de niveau systéme d'un dispositif, 15 caractéres au
maximum. |l s'agit de l'identificateur unique pour le dispositif générant la sentence NAK, si disponible.

4) Coded
0 =fo
1=ddg
2 =dg
3 =dg

4 = dq

5 = ag
6 = seg
7 = se
8a9:
10 = n
11 =n

12a 4
49 =4
Les v{
Il con

5) La lon|

8.3.68

Cette commande estiutilisée pour manipuler les masques de configuration qui contrg

messag
s'agit d'

$--NRM

de motit:

hctionnalité de requéte non prise en charge

nnées de formatage de sentence non prises en charge

nnées de formatage de sentence prises en charge, mais désactivées

nnées de formatage de sentence prises en charge et activées, mais temporairement non dispor

nnées de formatage de sentence prises en charge, mais la requéte pour ces données de forn
sentence n'est pas prise en charge

cés refusé, pour les données de formatage de sentence exigées

ntence non acceptée a cause d'une mauvaise somme de contrble

ntence non acceptée a cause d'un probléeme de traitement.par/le récepteur
réservés a un usage ultérieur

e peut pas effectuer I'opération demandée

e peut pas répondre a la demande ou a la comiande a cause d'un probleme de champ de doni
la sentence

8: réservés a un usage ultérieur

utre motif comme décrit dans le champ,de données 5

leurs supérieures a 50 peuvent étre définies par les normes du matériel.
ient que ce champ ne soit pas aul.

gueur de ce champ est contrainte par la longueur maximale de sentence. Ce champ peut étre ny

NRM - masque<récepteur NAVTEX

bs qui sont stockés, imprimés puis envoyés au port INS du récepteur NA
Line sentence de commande.

x,x;hlhhhhhhh,hhhhhhhh,a*hh<CR><LF>

ibles (par
exemple, probléme de champ de données, unité en état d'initialisation o, en état de diagnoftic, etc.)

hatage de

ées dans

lent les

TEX.

Comment

1) Le code de fonction est utilisé pour identifier davantage I'objectif de la sentence. La signification du code de

L —Indicateur d'etat de sentence °)
Masque type de message 4)
Masque zone de couverture de I'émetteur 3)
Indice du tableau de fréquences, 1 a9 2)
Code de fonction, 049 1)

aires:

fonction est la suivante:

0 — demander des messages pour le masque donné;

1 — définir/signaler le masque de stockage;

2 — définir/signaler le masque d'impression;

3 — définir/signaler le masque INS;

4 a9 —réservés a un usage ultérieur.
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2) L'indicateur de fréquence identifie la fréquence a laquelle le message NAVTEX a été recgu:

1=49
2 =51

0 kHz;
8 kHz;

3 =4209,5 kHz;

4 3 9 sont réservés a un usage ultérieur.

3) Le masque de zone de couverture de I'émetteur est défini comme un champ hex a 32 bits lorsque le bit le
moins significatif représente la zone de couverture de I'émetteur "A", le bit suivant est "B" et ainsi de suite
jusqu'au bit 25 qui est "Z". Les bits 31 a 26 sont réservés a un usage ultérieur et il convient de les définir sur
zéro. Afin de sélectionner une zone de couverture de I'émetteur, il convient de définir son bit correspondant sur
un. Pour désélectionner une zone de couverture de I'émetteur, il convient de définir son bit correspondant sur

zéro.

4) Le masque de type de message est défini comme un champ hex a 32 bits lorsque le bit le moins significatif

reprég
a 26 s
mess4
convig

5) Ce ch
comm

R = L3

C=1L
n'est

Lorsqu'iin autre dispositif (par exemple un INS) souhaite défihir*un ou plusieurs mas
nvoie au récepteur NAVTEX une ou plusieurs ,sentences NRM. Lorsqu'un autre

bit, il &
disposit
récepte

A la réd
chaque
exemple
stockag
sentenc

Utilisati

Cet exg
messag

ente le type de message "A", le bit suivant est "B" et ainsi de suite jusqu'au bit 25 qui est "Z". L
ont réservés a un usage ultérieur et il convient de les définir sur zéro. Afin de sélectionner_u
ge, il convient de définir son bit correspondant sur un. Afin de désélectionner un type~de*m
nt de définir son bit correspondant sur zéro.

amp est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des paramétres actue
bnde de configuration modifiant des parametres. Il convient que ce champ ne sojt pas nul.

sentence est un rapport d'états des paramétres actuels (utilisé pour répondre a-une requéte).

b sentence est une commande de configuration pour changer des parametres. Une sentence
as une commande.

f souhaite déterminer les valeurs actuelles des. masques de bits, il en
ir NAVTEX une sentence de requéte, de la maniére suivante:

$--CRQ,NRM*hh<€R><LF>

eption de cette requéte, le récepteur NAVTEX répond par une sentence NH
type de masque et pour chaque combinaison de fréquence qu'il prend en cha
, un récepteur NAVTEX qui prend en charge des masques INS, d'impressid
e distincts pour chacune des-trois fréquences de récepteur envoie au to
es NRM en réponse a la requéte ci-dessus.

bn d'exemple:

$INNRM,2,1,00001E1F,00000023,C*38

e "A", "B"et "F", recus a partir les zones de I'émetteur "A" a "E" et "J" a "M"

bande

utilisatign future; il n'existe aucune sortie immédiate générée a la suite de la réce
cette commande.

e 490-KHz. Noter que cette commande définit le masque d'impression p

es bits 31
nh type de
essage, il

S OuU une

sans "C"

nques de

voie au

M pour
rge. Par
n et de
al neuf

mple spégifie’ qu'il convient d'envoyer au port de I'imprimante les identificateurs de

sur une
bur une
btion de

Utilisation d'exemple:

$INNRM,0,2,00001E1F,0FFFFFFF,R*5F

Selon I'exigence de cet exemple, il convient que tous les messages actuellement stockés de
tout type de message, recus a partir des zones de I'émetteur "A" & "E" et "J" & "M" sur une
bande de 518 kHz soient immédiatement renvoyés au dispositif de demande sous forme d'une
série de sentences NRX. Noter que cette commande ne met pas a jour les masques stockés.

8.3.69

NRX — Message recu NAVTEX

La sentence NRX est utilisée pour transférer le contenu d'un message NAVTEX recu a partir
d'un récepteur NAVTEX vers un autre dispositif. Etant donné que la longueur d'un seul
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message NAVTEX peut dépasser le nombre de caractéres admis dans une seule sentence,
plusieurs sentences NRX peuvent étre exigées pour transférer un seul message NAVTEX.

$--NRX, xxx,XXX,XX,aaxx,X,hhmmss.ss,Xx, XX, XXXX,X.X,X.X,A,c--c*hh<CR><LF>

Commentpires:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

|— Corps du message
Indication d'état ©)
Nombre total de caractéres erronés

Nombre total de caractéres dans cette
série de sentences NRX 9)

— Année

=—Wtois =12
— Jour 1-31

— UTC de réception du message
— Indice du tableau de fréquences 0-9 4)

— Code de message NAVTEX 3)
— Identificateur du message séquentiel 00-99 2)

— Numéro de sentence 001-999

— Nombre de sentences 001-999 1)

Le nombre total de sentences exigé pour transférer le message NAVTEX a partir du récepteur radio [NAVTEX.
Le pr¢mier champ spécifie le nombre total de sentences\utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le
champ numéro de sentence spécifie I'ordre de cette sertence dans le message, valeur minimale 1. Toutes les
sentences contiennent le méme nombre de champs:PRour une efficacité optimale, il est recommandg d'utiliser
des champs nuls dans les sentences supplémentaires ou les données restent identiques par ragport a la
premig¢re sentence (ceci s'applique aux champs 4:a%12).

L'identificateur du message séquentiel fournit un identificateur unique pour chaque message| NAVTEX
reprédenté par un groupe de sentences. Bién'que le code message (champ 4) contienne un numéro d¢ série de
messgge NAVTEX, il existe des cas particuliers lorsque le numéro de série du message est défini sur PO et qu'il
posséfle une signification différente-oulorsque le méme code message peut apparaitre a plusieurs| reprises.
Lorsqlie le cas se présente, l'identificateur de message séquentiel peut identifier de maniere ynique ce
messgdge NAVTEX a partir d'autres*messages NAVTEX possédant le méme code message.

Le code de message NAVTEX contient trois entités associées. Le premier caractére identifie la| zone de
couvefture de I'émetteur €t le*deuxiéme caractére identifie le type de message. Ces deux caractéreq sont tels
que définis au Tablead lyde la Recommandation UIT-R M.625-4, numéros de combinaison 1 § 26. Les
caracferes d'identification de I'émetteur sont attribués par le panneau de coordination IMO NAVTEX; ces
caracteres ainsi queles significations des caractéres relatifs au type de message sont décrits dans |e manuel
NAVTEX (publication' IMO 951E). Les deux caracteres restants se limitent a des numéros compris eptre 00 et
99 et [représentent un numéro de série pour chaque type de message. La valeur 00 est un cas pafticulier et
n'est pas considérée comme un numéro de série. Voir IEC 61097-6 pour l'interprétation de la valelr de cas
spécigl 00.

L'indidatedr de fréquence identifie la fréguence a laquelle le message NAVTEX a été recu:

0 = non regu en liaison radio (par exemple messages d'essai);
1 =490 kHz;

2 =518 kHz

3 =4 209,5 kHz;

4 a 9 sont réservés a un usage ultérieur.

Le nombre total de caractéres indique la taille prévue du corps de message envoyé dans cette séquence de
sentences NRX. Il n'inclut pas le surdébit supplémentaire pour les caractéres réservés présentés dans le
Tableau 1.

Le statut "A" est utilisé pour la réception des messages corrects d'un point de vue syntaxique. Le statut ‘V' est
utilisé pour la réception des messages incorrects d'un point de vue syntaxique, par exemple les caractéres de
fin NNNN manquants.

Le corps de message peut contenir des caractéres valides, voir Tableau 2, ainsi que des caractéres réservés,
voir Tableau 1. Il convient que ces caractéres réservés soient représentés a l'aide de la méthode "M"
(voir 7.1.4).


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

- 262 — IEC 61162-1:2016 © IEC 2016

L'exemple ci-dessous présente un message type regu par le récepteur NAVTEX distribué avec la sentence NRX:

<début de I'exemple>

ZCZC |IE69==================================
ISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.
INSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES

OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.
NORTH FORELAND TO SE**EY BILL.

12 HOUR
SHOWERY

NNNN

<fin de

L'examen

$CRNRX,
$CRNRX,
$CRNRX,
$CRNRX,
$CRNRX,
$CRNRX,
$CRNRX,

Il convien

<début

ISSUED

INSHORE
OFFSHOR

NORTH F
12 HOUR

SHOWERY

<fin du

8.3.70

Cette se¢ntence est utilisée' pour traiter les détails relatifs a un systeme de référence ¢
cohérent (CCRS) associé a un systéme de navigation intégré (INS), qui ne s
disponiljles dans les:sentences contenant une valeur GLL, THS, VBW et VTG. L'intég

plausibi

Les cha

S FORECAST:

WINDS, STRONGEST IN NORTH.

l'exemple>

des sentences NRX correspondantes présenterait typiquement:
07,001,00,IE69,1,135600,27,06,2001,241,3,A,=====================az===%(09
07,002,00,,4,/s4s4s,,========"0D"0OAISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY)2001.*29
07,003,00,,, ,+, 0D"OAINSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILESYOD"0AOFF*0D
07,004,00,,, ,,,SHORE FROM 1700 UT”"2A TO 0500 UTC.”0D"GAMOD~OANORT*7()
07,005,00,,, ,,H FORELAND TO SE"2A"2AEY BILL."0D"0A1.2-HOURS FOREC*1¢4
07,006,00,,, , AST:~0D"0A~0ASHOWERY WINDS”2C STRONGEST IN NORTH. *3(
07,007,00,,, ,» 20D ~0A~0D "0A*79

’
’
’
’
’
’

que le décodage du corps du message donne le résultat suivant;

u décodage>

N SATURDAY 06 JANUARY 2001.

WATERS FORECAST TO 12 MILES
k. FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

RELAND TO SE**EY BILL.
F FORECAST:

WINDS, STRONGEST IN NORTH.

décodage>

NSR - Rapport de .statut de navigation

ité des données et du mode de STW font partie de ces détails.

ommun
bnt pas
ité et la

[nps nuls ne sont pas admis pour cette sentence.

La sentence NSR doit étre envoyée périodiquement a des intervalles de 30 s au pl. Pour tous
les changements d'état, la sentence NSR est transmise avant la sentence correspondante
(par exemple: GLL, THS, etc.).

Pour I'INS, l'identificateur de I'émetteur est "IN".
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$--NSR,

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

L Plausibilité de I'heure 2)
Intégrité de I'heure 1)
Mode de STW 3)
Plausibilité de la profondeur 2)
— Intégrité de la profondeur )
— Plausibilité de SOG et COG 2)
— Intégrité de SOG et COG 1)
—  Plausibilité de STW 2)

Commentpires:

1) Statut

P = Reussite, vérification de l'intégrité réussie

F = Eq

D = Doputeux, vérification de l'intégrité pas possible

N = Pas disponible, le dispositif de notification ne prend pas,’en charge le contréle d'intégrité

2) Statut

A = Oui (Plausible)

V=N

N = Pas disponible, le dispositif de notification ne prend pas en charge le contréle de plausibilité

3) Mode|de STW

Cap, ro
radar/Af

——Tntégrite de STWH
— Plausibilité de la position 2)
— Intégrité de la position 1)

— Plausibilité du cap 2)
— Intégrité du cap )

d'intégrité:

hec, vérification de l'intégrité pas réussie

de plausibilité:

n (Pas plausible)

éférence de I'eau mesurée
timé/calculé a partir de la source référencée sans eau
htrée manuelle

hs disponible

OSD - Donnhées du navire porteur

RPA,-mais ne s'y limitant pas. Les données OSD fournissent le vecteur du moy

du navir

e 'en se basant sur les capteurs et les paramétres utilisés.

ite, vitesse, résumé du courant et de la dérive. Données utiles pour des applications

vement
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$--0OSD, x.x,A,x.X, a,X.X,a,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

|— Unités de vitesse, K = km/h; N = nosuds;

S = milles terrestres/h
Dérive du navire

(vitesse) Saisies
Position du navire, :I manuelles

en dearés vrais

Référence de vitesse, B/IM/W/R/P 1)
— Vitesse du navire
— Référence de direction, B/M/W/R/P 1)
— Route du navire, en degrés vrais

Qb ol A ! Z [ \L ol z 1ol
Lidliut U Ldp. A = UUTITICTS vdllutTs, vV = UUTITICTS TIUTT Vallutcs

— Cap, en degrés vrais
Commentpires:

1) Systéimes de référence sur lesquels le calcul de la route et de la vitesse du navire se base. Les valg¢urs de la
route pt de vitesse sont dérivées directement a partir du systeme référencé et n'inclugntipas en plus|les effets
des dpnnées dans les champs relatifs au courant et a la dérive.

B = joprnal de suivi de fond

M = entré manuellement

(]

W = epu référencée
R = syivi radar (d'une cible fixe)
P = référence au sol du systéme de positionnement.

8.3.72 | POS - Position du dispositif et rapport ouucommande de configuration dgs
dimensions du navire

Cette se¢ntence est utilisée pour rapporter la poesition du dispositif (X, Y et Z) de I'équjpement
tel que ['antenne GNSS et radar installée aibord du navire ainsi que les dimensiong navire.
Les domnées relatives a la position devrtéférence commune cohérente (CCRP) peuvent
également étre fournies. Cette sentence peut étre utilisée pour configurer ou pour rapporter le
statut, dt elle peut étre interrogée. ll;s'agit d'une sentence de commande.

Son utilisation est définie dans_les normes de I'équipement. Une application possible peut
étre de [transmettre cette sentence au démarrage et a plusieurs reprises a des intervplles de
3s.

$ — POS,cc,xx,a,X.X,%X;X.X,a,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

I— Indicateur d'état de sentence %)
Longueur du navire (m) 4)
Largeur du navire (m) %)

! A

LalHGUIIILU”yUUUI du IIGV;IU ‘V’d“uclll‘lull Vd“dc Q)
— Coordonnée Z de la position (m) 4)
— Coordonnée Y de la position (m) %)

L Coordonnée X de la position (m) 4)

— Indicateur de validité de la position 3)
— Numéro du matériel, 00 & 99 2)

L |dentification du matériel 1)

Commentaires:
1) L'identification de I'équipement est présentée par l'identificateur de I'émetteur donné dans le Tableau 4.

2) Le numéro de l'équipement commence a un et va jusqu'au numéro maximal du méme équipement. (par
exemple 1 = Radar 1, 2 = Radar 2). Le numéro de I'équipement "0" est utilisé pour la position CCRP (voir
IMO MSC.252(83)).
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3) A (Valide) est utilisé pour un dispositif configuré. V (Non valide) est utilisé pour des essais ou pour un dispositif
non configuré. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

4) Systéme de coordination X, Y et Z.
a) L'origine (0,0) est située au centre du point arriere du navire.
b) Composante X: valeur positive (tribord), valeur négative (babord) ou zéro (centre).
c) Composante Y:valeur positive ou zéro (distance vers I'avant a partir de la poupe du navire).

d) Composante Z: valeur positive (hauteur selon la ligne de charge d'été OMI, voir Convention Internationale
OMI sur les lignes de charge).

e) La longueur du navire correspond a la longueur intégrale maximale.

Axe Y (+ seulement)

A
Position —meme gt
(XY.2) / \
\ X |
Axe Z (+ N )
seulement) \ J =2
(]
Axe X (-) - p Axe X(3)
Bébord , Tribord
' (0,0):
1 Largeur du 1
| navire !
r——py
' ' IEC

5) Ce chiamp est utilisé pour indiquer une sentence qui est\un rapport d'états des paramétres actuels ou une
commpnde de configuration modifiant des paramétres. ll\Convient que ce champ ne soit pas nul.

R = La sentence est un rapport d'états des parameétres-actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = Lp sentence est une commande de configufation pour changer des paramétres. Une sentence| sans "C"
n'est pas une commande.

8.3.73 | PRC - Statut de commande a distance pour propulsion

Cette se¢ntence indique le statdt de commande du moteur (ordre du moteur) d'un systéme de
commande a distance. Elle_fournit des données détaillées non disponibles dans la sentence
ETL du tfransmetteur d'ordres: La sentence doit étre émise a des intervalles réguliers.

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

|— Numéro de moteur ou d'arbre porte-hélice 8) 9)
Indicateur d'emplacement en fonctionnement 7)
Indicateur de mode de tangage®)
Valeur de puissance de tangage %)
L Indicateur de mode tours par minute 4)

— Valeur de puissance tours par minute 3)
— Statut de puissance du levier 2) 9)
— Position de puissance du levier 1)

Commentaires:

1) Position du levier de la puissance du transmetteur d'ordres. -100 a 0 a 100 % de la position "arriére toute"
(impact arriére) a la position "avant toute" (navigation full) "arrét moteur"

2) A =données valides
V = données non valides
3) Valeur de puissance tours par minute "-" Arriére

4) P = Pour cent (%): 0 a 100 % de zéro a la valeur tr/m maximale
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R = Tours par minute (tr/m): "-" Arriére

V = données non valides

5) Valeur de puissance de tangage

6) P = Pour cent (%): -100 &4 0 a 100 % de la position "arriére toute" (impact arriére) a la position "avant toute"

(navig

ation full) en passant par la position "arrét moteur"

D = degrés: "-": Arriere

V = données non valides

7) Indication pour identifier I'emplacement. Ce champ se compose d'un seul caractére.

B = Pont
P = Aile babord
S = Aife fribord
C = Salle de contréle des moteurs
E = Copté / local moteur
W = Alile (sans spécifier babord ou tribord)
Il peuf s'agir d'un champ nul.
8) Caracfére numérique pour identifier le moteur ou I'arbre porte-hélice commandés par le syster

numéroté a partir de I'axe longitudinal. Ce champ consiste en un caractére unique:

0 =un
Impair
Pair =

9) Il con

8.3.74

La sent
récepte
de serV
Cospas

La sent
alerte d
l'acquitt

et peuvent également inclurera configuration et I'essai de balise a distance.

Le document de conttOle d'interface European GNSS (Galileo) Open Service Signal |
.2 (Galileey@$8 SIS ICD) définit le contenu et la structure des champs 1, 3 et 4

édition

Cette s
peuvent

ique ou sur I'axe longitudinal
= tribord
babord

ient que ce champ ne soit pas nul.

RLM — Message de liaison de retour

ence RLM est utilisée pour transférerun message de liaison de retour regu
ir GNSS compatible avec un service\de liaison de retour (RLS) entre un fou
ice de liaison de retour reconnd;Cospas-Sarsat (RLSP) et une balise 4
Sarsat conforme RLS.

bnce RLM prend en charge;les communications vers une balise émettrice lon
b détresse a été détectée, localisée et confirmée. Les communications peuven
ement de I'alerte vers:la balise émettrice ainsi que des messages de texte fa

bntentene peut pas étre interrogée. Tous les champs dans la sentence
pas-étre nuls.

he. Il est

par un
rnisseur
06 MHz

squ'une
t inclure
ultatifs,

N Space

RLM ne

$--RLM,

Comment

hhhhhhhhhhhhhhh,hhmmss.ss,h,h--h*hh<CR><LF>

l- Corps du message 4
Code du message 3
Heure de réception 2)
Identificateur de balise '

aires:

1) Le champ identificateur de balise identifie la balise destinée a recevoir ce message. Il s'agit d'un champ de

donné

es a 15 caractéres hexadécimaux, de longueur fixe.

2) Le champ heure de réception indique I'horodatage RLM (a savoir I'heure de réception du dernier paquet de
20 bits de RLM) en UTC. Le champ ne prend pas en charge les secondes décimales. Il convient d'ignorer tout
point décimal ou secondes décimales.
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3) Le champ Code du message identifie le type du service de message RLM.

0 = Réservé pour les services RLM ultérieurs

1 = Acquittement du service RLM

2 = Commande du service RLM

3 = Message du service RLM

4 - E = Réservé pour les services RLM ultérieurs

F = Essai du service RLM (actuellement utilisé uniquement par le programme Galileo)

4) Le corps du message est un champ de longueur variable encapsulant les paramétres de données fournis par le
RLSP au format hexadécimal. Galileo OS SIS ICD définit un message court contenant 16 bits (4 caractéres
hexadécimaux) et un message long contenant 96 bits (24 caractéres hexadécimaux). Un autre GNSS, comme

GLON

ASS, peut définir un message d'une longueur différente.

8.3.75

Donnée
Les diff
Cette sq
par RM
données
les cha
données

$--RMA

Comment
1) Ladé
2) Indica|
A=M
D=M

RMA - Données LORAN-C spécifiques minimales recommandées

5 relatives a la position, a la route et a la vitesse fournies par un récepteur LO
Brences de temps A et B sont celles utilisées pour le calcul de la latitude/lo
ntence est émise a des intervalles ne dépassant pas 2 s et est toujours accon
B lorsqu'un point de cheminement de destination est actif. RMA et RMB
5 minimales recommandées a fournir par un récepteur LORAN-E. Il convient g
mps de données soient fournis, les champs nuls ne sont utilisés que lorg
5 sont temporairement indisponibles.

A, IILIL a, yyyyy.yy, a, X.X, X.X, X.X, X.X, X.X,a,a*hh<CR><LF>

|— lndicateur de mode 2) 3)
Déclinaison magnétique, en ded
Route fond, en degrés vrais

Vitesse par rapport au fond, en nceuds

— Différence de temps B, us

— Différence de temps A, us

Longitude, en degrés E/O

Latitude, en degrés N/S

— Statut 3): A = données valides, V = avertissement de clignotement, en cyc
rapport signal/bruit (SNR)

pires:

linaison vers I'est(E) se déduit de la route vraie. La déclinaison vers I'ouest (O) s'ajoute a la ro
eur de mode)du systéme de positionnement:

bde autonome;

pde differentiel;

RAN-C.
hgitude.
pagnée
sont les
ue tous
que les

rés E/O 1)

e ou de

Lte vraie.

=M

bde\e'stimé (navigation a I'estime);

E
M=M
S

ode entrée manuelle;

= Mode simulateur;

N = Données non valides.

3) Le champ indicateur de mode du systéme de positionnement compléte le champ d'état (champ n°1), qu'il
convient de mettre a V = non valide pour toutes les valeurs de l'indicateur de mode, a I'exception de A =
Autonome et D = Différentiel. Il convient que les champs relatifs au statut et a I'indicateur de mode du systéme
de positionnement ne soient pas des champs nuls.

8.3.76

RMB - Informations de navigation minimales recommandées

Données de navigation entre la position présente et le point de cheminement de destination
fournis par un LORAN-C, un GNSS, un ordinateur de navigation ou par tout autre systéme de
navigation intégré. Cette sentence accompagne toujours les sentences RMA ou RMC
lorsqu'une destination est active; quand elle est fournie par un LORAN-C ou un récepteur
GNSS, d'autres systémes peuvent émettre $--RMB sans $--RMA ou $--RMC.
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Indicateur de mode 3) 4)

Etat d'arrivée A = cercle d'arrivée, saisi ou émis perpendiculairement
V = non saisi ou transmis \\
$--RMB, A, x.x, a, c--c, c--c, llILIl, a, yyyyy.yy,a,x.x, x.X, X.X, A, a *hh<CR><LF>
|— Vitesse d'arrét a destination, en nceuds
Relévement jusqu'a destination, en degrés vrais
Distance jusqu'a destination, en milles marins 1
Longitude du point de cheminement de destination, E/O
Latitude du point de cheminement de destination, N/S
Identificateur dupoint de cheminement de destination
L ldentificateur du point de cheminement d'origine
L Direction a prendre, G/D
— Erreur transversale 2), en milles marins
— Statut 4): A = données valides

Commentpires:

1) Silad
2) Sil'er
3) Indica

A = Mpde autonome;

4) Le ch
convig
Auton
de po

8.3.77

Donnée
récepte
2sete
actif.

V = avertissement de récepteur de navigation

istance jusqu'a destination est supérieure a 999,9 milles marins, afficher 999,9.
eur transversale est supérieure a 9,99 milles marins, afficher 9,99

eur de mode du systéme de positionnement:

pde différentiel;

bde estimé (navigation a I'estime);
ode entrée manuelle;

pbde simulateur;

bnnées non valides.

bmp indicateur de mode du systeme de positionnement compléte le champ d'état (champ
nt de mettre a V = non valide\pour toutes les valeurs de l'indicateur de mode, a I'exceptio
bme et D = Différentiel. Il convient que les champs relatifs au statut et a I'indicateur de mode d
itionnement ne soient pas des champs nuls.

RMC - Donnée's GNSS spécifiques minimales recommandées

5 relatives «<a\\'heure, la date, la position, la route et la vitesse fournies
ir de navigation GNSS. Cette sentence est émise a des intervalles ne dépass
5t toujours accompagnée par RMB lorsqu'un point de cheminement de desting

n°1), qu'il
n de A =
systéme

par un
ant pas
tion est

RM et F

MR | ol 4 H 1 ol 2 ok : i 4
WVID SUITU 1S UUTITITCTS TIHTTTarcs 1TCLUITITTariuctcs a TUUTTir pPpdar Uil TeLTpLlocul

&NSS. |l

convient que tous les champs de données soient fournis, les champs nuls ne sont utilisés que

lorsque

les données sont temporairement indisponibles.


https://iecnorm.com/api/?name=520ef4f76f4debe879b9ab7046741e3a

IEC 61162-1:2016 © IEC 2016 - 269 -

Statut de navigation 4)
$--RMC,hhmmss.ss, A lllLIL,a,yyyyy.yy,a,Xx.X,X.X,XXXXXX,X.X,a,a,a*hh<CR><LF>
~ |— Indicateur de mode <) 3)
Déclinaison maglnétique,
en degrés, E/O )

Date: jj/mm/aa

- Route fond, en degrés vrais

L-  Vitesse par rapport au fond, en nceuds

L ongitude, E/O

Latitude, N/S

L Statut 3) A = données valides V = avertissement du récepteur de navigation

L UTC du relevé de position

Commenthpires:
1) E = L4 déclinaison vers l'est (E) se déduit de la route vraie
W = Lp déclinaison vers |'ouest (O) s'ajoute a la route vraie

2) Indicafeur de mode du systéme de positionnement:

fférentiel. Systéme satellite utilisé en mode différentiel dahs ‘vn relevé de position;

= Alitonome. Systéme satellite utilisé en mode non différentiel dans’un relevé de position;
D
Mpde estimé (navigation a I'estime);

R

[K flottant. Systéme satellite utilisé en mode cinématique temps réel avec des nombres entiers flottants;

Mode entrée manuelle;

= Alicun relevé. Systéme satellite non utilisé dans un relevé de position, ou relevé non valide;
P

Fécis. Systéme satellite utilisé en mode~précision. Le mode de précision est défini comme suft: aucune
dégraglation délibérée (comme la disponibilité sélective) et un code de résolution (code P) plus élevé st utilisé
pour ¢alculer le relevé de position. P.est“aussi utilisé pour un systéme satellite utilisé en mode fréquence
multipje, SBAS ou en mode positionnement par point précis (PPP);

R = C{nématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes|;
S = Mpde simulateur.

3) Le chiamp indicateur de.'mode du systéme de positionnement compléte le champ statut du sygtéme de
positignnement. Il convient que le champ de statut soit défini sur V = Non valide pour toutes les Valeurs de
I'indicateur de mode _sauf pour A= Autonome, D = Différentiel, F = RTK flottant, P = Précis et R = Cinématique
en temps réel. ll/convient que les champs relatifs au statut et a l'indicateur de mode du syptéme de
positignnement ne,'soient pas des champs nuls.

4) L'indidateur.d'état de navigation est conforme aux exigences de I'lEC 61108 relatives aux "Avertisseients (ou
défaillpance). et indications d'état relatifs a la navigation". Il convient que ce champ ne soit pas un chgmp nul et
que le| caractére prenne I'une des valeurs suivantes:

S = Sécurisé lorsque I'exactitude de positionnement estimé (95 % de confiance) répond au niveau
d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque l'intégrité est
disponible et satisfait aux exigences du mode de navigation réel, et/ou qu'une nouvelle
position valide a été calculée en 1 s pour un engin traditionnel et en 0,5 s pour un engin a
grande vitesse.

C = Attention si l'intégrité n'est pas disponible.

U = Non sécurisé lorsque l'exactitude de positionnement estimé (95 % de confiance) est inférieure au
niveau d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque l'intégrité
est disponible, mais dépasse les exigences du mode de navigation réel, et/ou qu'une
nouvelle position valide n'a pas été calculée en 1 s pour un engin traditionnel et en 0,5 s pour
un engin a grande vitesse.

V= Statut de navigation non valide, I'équipement ne fournit pas d'indication sur le statut de
navigation.

8.3.78 ROR - Statut d'ordre du gouvernail

Angle déterminé pour le gouvernail.
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$--ROR,x.x,A,x.X,A,a*hh<CR><LF>

LL Emplacement de source de commande (comme TRC)

Statut A= données valides, V = données non valides
Ordre du gouvernail & babord 1) 2)

Statut A= données valides, V = données non valides

 Ordre du gouvernail & tribord (ou simple) 1) 2)

Commentaires:

1) Mesur

e relative de I'angle d'ordre du gouvernail sans unité, "-" = rotations de la proue a babord.

2) 1l convient que le champ d'état ne soit pas un champ nul.

8.3.79
Vitesse

$--ROT

8.3.80

Cette s

pour signaler le statut de transmission d'un itinérairexxegu comme décrit dans I'lEC 611

Lorsque
a été e
sentenc
envoyé
sentenc
surveillé
la sentgq
alternat
donnée;

La sent
le cas d
et n'a ai

Apres |9
'Q" pour

ROT - Vitesse angulaire de virage
angulaire de virage et direction de virage.
X.X, A*hh<CR><LF>

|— Statut: A = données valides

V = données non valides

Vitesse angulaire de virage, °/min, "-" = rotations de‘la proue a babord
RRT - Rapport de transfert d'itinéraire

bntence est utilisée pour informer un dispositif/sur la transmission d'un itiné

la sentence est utilisée pour informer gt notifier un dispositif qu'un itinéraire §
hvoyé a ce dispositif, les champs de données 5 et 6 doivent étre nuls. Lo

a ce dispositif, les champs deldonnées 4, 5 et 6 doivent étre nuls. Lor
e est utilisée pour signaler e’ statut de réception et de traitement d'un i

par le dispositif de réceptjon, tous les champs de données sont obligatoires.
nce est utilisée pour signaler le statut de réception et de traitement d'un i
f par le dispositif de ‘réception, tous les champs de données sauf le ch
5 4 sont obligatoirest\Dans ce cas, le champ de données 4 doit étre nul.

bnce peut également étre utilisée pour interroger les informations sur I'itinéra
'un ECDIS quirh'était pas sous tension lorsqu'un itinéraire a été envoyé sur le
nsi pas les/derniéres informations.

misejsous tension, un ECDIS doit envoyer une ou plusieurs sentences RRT
demander une retransmission. Un récepteur recevant une sentence avec un

raire et
74.

surveillé
sque la

e est utilisée pour informer ou naotifier un dispositif qu'un itinéraire alternafif a été

sque la
inéraire
| orsque
inéraire
amp de

re dans
réseau

avec un
'Q" doit

—_—ra .y

renvoye

toutTtmeraire surveitte et attermatif—Staucunmitméraire mestsurveitte, e 1€

cepteur

doit répondre avec une sentence 'M' vide ($--RRT,M,,,,,*hh<CR><LF>). Si aucun itinéraire

alternati

$--RRT,

f n'est actif, une sentence 'A' vide doit étre envoyée.

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

Statut d'application de l'itinéraire transféré ©)
Statut de transfert de fichier de l'itinéraire transféré )
Identificateur du point de cheminement actuel 4)
Version de l'itinéraire transféré 3)
Nom de l'itinéraire transféré 2)
L Type de transfert signalé 1)
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Commentaires:

1

Type

signalé d'itinéraire transféré. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

M = Itinéraire surveillé

A=t

inéraire alternatif d'édition

Q = Demande de transmission d'un itinéraire surveillé ou alternatif d'édition

transfert

transfert

transfert
ire.

ntre

2) Nom de l'itinéraire transféré. Max. 30 caractéres. Il convient que ce champ ne soit pas nul sauf pour une
requéte ou pour indiquer qu'aucun itinéraire n'est surveillé en réponse a une requéte.
3) Version de l'itinéraire transféré. Max. 20 caractéres. Il convient que ce champ ne soit pas nul sauf pour une
requéte ou pour indiquer qu'aucun itinéraire n'est surveillé en réponse a une requéte.
4) ldentificateur du point de cheminement actuel de l'itinéraire surveillé. Max. 10 caractéres. Ce champ est nul
pour les itinéraires alternatifs d'édition
5) Statut de transfert de fichier de l'itinéraire transféré. Ce champ doit étre nul lors de la notificationdy
d'un |tinéraire. Les valeurs suivantes sont utilisées pour signaler le statut de réception:
A = r¢ception réussie du transfert du fichier d'itinéraire
E = efreur de réception du transfert du fichier d'itinéraire
6) Statut de I'application prévue de l'itinéraire transféré. Ce champ doit étre nul lors de la)notification d
d'un [tinéraire. Les valeurs suivantes sont utilisées pour signaler le statut de réception:
A = cpntenu de l'itinéraire regu accepté et valide
V = cpntenu de l'itinéraire regu rejeté
P = eh cours, le niveau d'application n'a pas encore évalué l'itinéraire recu
N = non applicable. Ceci est utilisé lors de la notification du statut de réception et lorsque le statut dg
de fichier de I'itinéraire transféré a indiqué une erreur de réception du transfert de fichier d'itinérg
8.3.81 | RPM - Tours par minute
Nombre|de tours et pas de I'hélice de I'arbre d'hélice ou du moteur
$--RPM| a, x, x.x, X.X, A*hh<CR><LF>
Statut: A = données valides, V = données non valides
Pas de I'hélice,x% du maximum, "-" = arriére
Vitesse, tours/min;*-" = dans le sens inverse des aiguilles d'une mo
Nombre de moteursou d'arbres d'hélice, numéroté a partir de I'axe longjtudinal
impair = tribord, pair = babord, 0 = unique ou sur I'axe longitudinal
— Source, arbre_d'hélice/moteur S/E
8.3.82 | RSA - Angle.du capteur de gouvernail
Angle rglatif du @ouvernail, a partir du capteur d'angle du gouvernail.
$--RSA | x x}A, x.x, A*thh<CR><LF>

o 4 | o babhoed 1) 2)
Capteur—ou—gouvertata0anotrad—

Statut A = données valides,
V = données non valides

Capteur du gouvernail a tribord (ou simple) 1) 2)
Statut A = données valides,
V = données non valides

Commentaires:

1) Mesure relative de I'angle du gouvernail sans unité,

2)

proportionnelle a I'angle du capteur, mais n'est pas nécessairement 1:1.

Il convient que le champ d'état ne soit pas un champ nul.

8.3.83 RSD - Données du systéme radar

Données des paramétres d'affichage du radar.

= rotations de la proue a babord. La sortie capteur est
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$--RSD, X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X,X.X, X.X, X.X, @, a*thh<CR><LF>

|— Rotation de I'affichage 1)

Unités de distance, K = km
N = milles marins
S = milles terrestres

Echelle de distance utilisée

| Relévement du curseur, en degrés dans le sens des
aiguilles d'une montre a partir de 0°
— Distance du curseur, a partir du navire porteur

L EBL 2, en degrés
L- VRM 2, distance

Relovementorigine—2 Z)

L Distance origine 2 4)

L Ligne de relevement 1 (EBL1), en degrés a partir de 0°

L Cercle de distance variable 1 (VRM1), distance

L Relévement origine 1 %), en degrés a partir de 0°

L Distance origine 1 4), & partir du navire porteur

Commentpires:

1) Rotatipn d'affichage:
C = rdute en haut, route fond en haut, en degrés vrais;
H = ayant en haut, cap du navire (axe longitudinal) 0° en haut;
N = ngrd en haut, nord vrai est a 0° en haut.

2) Origine 1 et origine 2 se situent a la distance et au relevenient énoncés du navire porteur et permef{tent deux
ensenjbles indépendants de cercles de distance variable (VRM) et d'alidades électroniques (EBL) dégoulant de
la posjtion du navire porteur.

8.3.84 | RTE - Itinéraires

Identificateurs de point de cheminement, énumérés dans l'ordre d'apparition du point de
chemingment de début en premier, *pour l'itinéraire identifié. Deux modes d'émission sont
fournis:|"c" indique que la liste compléte des points de cheminement de l'itinéraird est en
cours d'émission; "w" indique-“un itinéraire en fonctionnement ou le premier point de
chemingment énuméré est toujours le dernier point de cheminement atteint (A PART/IR DE),
tandis que le deuxiéme paint.de cheminement énuméré est toujours le point de chemjnement
vers lequel le navire se dirige actuellement (EN DIRECTION DE) et la liste des points de

chemingment restants représente le reste de [l'itinéraire.
$--RTE,|x.x, x.x, &,2C--C, c--C,...... c--c*hh<CR><LF>

|— Identificateur "n" du point de cheminement 1)

Identificateurs supplémentaires des points de cheminement 1)

ldentificateur du rr_\r'\ir\f de cheminement

Identificateur d'itinéraire

— Mode message: ¢ = itinéraire complet, tous les points de cheminement
w = itinéraire en service, le premier point de cheminement énuméré est "A PARTIR DE",
le deuxieme est "EN DIRECTION DE" et les autres constituent le reste de l'itinéraire

L~ Numéro de sentence <)

L Nombre total de sentences émises <)

Commentaires:

1) Un nombre variable d'identificateurs de points de cheminement, allant jusqu'a "n", peut étre inclus dans les
limites de la longueur de sentence admise. Puisqu'il n'existe pas de nombre de points de cheminement
spécifié, les champs nuls ne sont pas nécessaires pour les champs relatifs aux identificateurs de points de
cheminement.
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2)

Lors de I'envoi d'un message complexe, un itinéraire unique peut nécessiter I'émission de plusieurs sentences,
contenant toutes des formats de champs identiques. Le premier champ spécifie le nombre de sentences, valeur
minimale = 1. Le deuxieme champ spécifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale 1.
Pour une efficacité optimale, I'utilisation de champs nuls dans les sentences supplémentaires est admise
lorsque les données restent inchangées par rapport a la premiére sentence. (Noter que cette pratique peut
entrainer un mauvais assemblage de sentences s'il existe un risque élevé de perte de sentence.)

8.3.85 SFI - Informations relatives a la fréquence de balayage

Cette sentence est utilisée pour régler les fréquences et le mode de fonctionnement a des
fins de balayage et pour acquitter les commandes de configuration. Les fréquences de
balayage sont énumérées dans l'ordre du balayage. Pour la surveillance et la détresse et de

la

sécurité DSC, seulement six canaux doivent étre balayés dans la méme séquence de

balayage. Pour indiquer un jeu de fréquences au niveau du récepteur de balayage, utiliser

une senternce St

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

Commentpires:

1)

2)

3)

4)

|—|— Sixiéme fréquence, mode 3)
Deuxiéme & cinquiéme fréquence, mode @&
Mode de fonctionnement 1)
Premiére fréquence ou canal ITU 2)
— Numéro de sentence 4)
— Nombre total de sentences émises 4)

Mode [de fonctionnement:

d = FJE/G3E simplex, téléphone;

e = FJE/G3E duplex, téléphone;

m = JBE, téléphone;

o = H3E, téléphone

q = F1B/J2B FEC NBDP, Télex/téléscripteur;
s = F1B/J2B ARQ NBDP, télex/téléscripteur;
t = F1B/J2B réception uniquement, téléscripteur/DSC;
w = F1B/J2B, téléscripteur/DSC;

x = A1A, Morse, magnétophone

{ = A1jA Morse, manipulateur morse/casque;
| = FIC/F2C/F3C,fax;

nul pojur aueuné information.

Les frequences doivent étre par paliers de 100 Hz.

Le premier chiffre des voies téléphoniques MF/HF doit étre 3 suivi des numéros de canaux ITU commencgant
par des zéros si nécessaire.

Canaux de télétype MF/HF avec pour premier chiffre 4; les bandes de fréquences relatives au deuxiéme et au
troisieme chiffres; et les numéros de canaux ITU relatifs aux chiffres quatrieme au sixiéeme; chacun présente
des zéros a gauche si nécessaire.

Le premier chiffre des canaux VHF doit étre 9 suivi d'un zéro.

Le numéro suivant est "1", qui indique que la fréquence d'émission de la station du navire est en cours
d'utilisation comme une fréquence de canal simplex, ou "2", qui indique que la fréquence d'émission de la
station coétiére est en cours d'utilisation comme une fréquence de canal simplex. Les trois chiffres restants
correspondent aux numéros de canaux VHF qui commencent par des zéros si nécessaire.

Un nombre variable de champs relatifs aux paires en mode fréquence est admis jusqu'a six paires au
maximum. Les champs nuls ne sont pas nécessaires pour les paires non utilisées lorsque moins de six paires
sont émises.

Les informations relatives a la fréquence de balayage peuvent nécessiter I'émission de plusieurs messages. Le
premier champ spécifie le nombre total de messages, valeur minimale = 1. Le deuxiéme champ spécifie I'ordre
de ce message (numéro de message), valeur minimale = 1.
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8.3.86 SMI — Message SafetyNET, Tous les navires/NavArea

Les sentences SM1, SM2, SM3, SM4 et SMB prennent en charge les terminaux Enhanced
Group Call (EGC) Inmarsat-C et mini-C dans le cadre du service SafetyNET international, un
composant intégral du systéme mondial de détresse et de sécurité en mer (GMDSS).

La combinaison de sentences SM1, SM2, SM3 ou SM4 et SMB est utilisée pour transmettre
aux autres équipements d'un navire les informations sur la sécurité maritime (MSI) qui
consistent en des avertissements de navigation et météorologiques, des prévisions
météorologiques, des informations de recherche et de sauvetage (SAR) et autres messages
urgents relatifs a la sécurité.

La sentgnce SWtest utitisée pour transmettre fes messages MSTenvoyés a tous eS| havires
sous forme d'appel général ou fournir une désignation de zone comme décritodans le
commentaire 14 ci-aprés, sur la base de la valeur du code de service MSI de‘zéro|(00) ou
trente-ef-un (31).

Cette sgntence SM1 contient des informations de qualification relatives,aldcorps du message
MSI dans la ou les sentences SMB correspondantes. Ceci inclut I'identification de Id source
du mesgage MSI, I'objet et le domaine d'application du message. MSI et la date/lI'heure de
réception. Une ou plusieurs sentences SMB doivent toujours suivre cette sentence¢. Cette
sentence et les sentences SMB associées sont liées par le\naméro de message| unique
généré par le champ Données du terminal EGC récepteur inclus dans les deux sentenges.

Code d'adresse 14)
$--SM1 JA, X. X, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX,XX,XX, XX, XX, XX*hh

|— Minute 13)
Heure 12)
Jour 1)

Mois 10)

_ "Année 9)

L>"Code de présentation 8)

—“Code de service 7)

" Code de priorité 6)

L Code de région océanique %)

L Identificateur de la station terrienne terrestre (LES) 4)

““Numéro de séquence de message unique LES 3)

_ _Numéro de message unique 2)

L Statut MSI 1)

Commentaires:

1) Le champ Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'a pas été
correctement et complétement regu par le terminal EGC.

A = Message MSI complet: tous les champs de données dans cette sentence et les sentences SMB associées
sont complets et valides.

V = Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou définis sur
un état inconnu, ou certains caractéres dans le corps du message MSI dans les sentences SMB associées
peuvent étre représentés par le caractére de trait de soulignement "_".

2) Ce champ de données contient le numéro de message unique généré par le terminal EGC récepteur, parfois
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de longueur
variable sans séparateur décimal ou chiffre décimal. La taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce
méme champ de données est contenu dans la sentence SMB. Ce champ ne doit pas étre nul.

3) Le numéro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) émettant ce
message MSI. Ce champ comporte toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur
recue de la LES contient moins de 6 chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres "10345", il
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serait représenté dans ce champ de données sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur
numérique. Si une partie du numéro de séquence de message unique est recue par erreur (a savoir en raison
des interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

4) Ce champ contient l'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI. Ce champ
comporte toujours 3 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur recue de la LES contient
moins de 3 chiffres. Si une partie de l'identificateur de la LES est regue par erreur (a savoir en raison des
interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

5) Code de région océanique. Ce champ ne doit pas étre nul.
0 = Région de I'océan Atlantique — Ouest
1 = Région de I'océan Atlantique — Est
2 = Région de l'océan Pacifique
3 = Région de l'océan Indien
4 — 7|= Réserve
8 = Inconnu
9 = Tputes les régions océaniques
6) Codd de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre nul.
1 = Sgcurité
2 = Urgence
3 = Djétresse
4 -8 § Réservé
9 = Inconnu
7) Le cpde de service a deux chiffres fixe identifie le type de ce{message MSI et correspond a june zone
d'adrpsse spécifique (voir commentaire 14). Ce champ est défini)sur nul pour toutes les autres valeurs de
code|de service.
Code de service Type de service
00 Tous les navires (appel'général)
31 Avertissement NAVAREA/METAREA, prévision MET ou avertissement de
piratage a NAVAREA/METAREA
8) Le cgde de présentation est une valeur-numérique a deux chiffres fixe qui définit le langage utiligé pour la
présgntation de ce message MSI. Lés\definitions actuelles sont définies ci-aprés.
Valeur de code de Langage
présentation
00 Numéro de l'alphabet international 5
9) Anné de réception-du message UTC (4 chiffres fixes).
10) Mois|de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 12).
11) Jour de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 31).
12) Heurg devréception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 23).

13) Minute de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 59).
14) Ce champ contient un code d'adresse a deux chiffres fixe/NAVAREA/METAREA et dépend de la valeur du

code

de service indiquée dans le champ de données 7 comme suit:

Valeur

(champ de données 7)

de code de service Valeur de code d'adresse et signification (champ de données 14)

00

00 — Tous les navires

31

01 & 21 — Numéro NAVAREA/METAREA.

22 a 99 — Réservé aux assignations ultérieures de code d'adresse.

nul

Toutes les autres valeurs ou Ce champ de données est défini sur nul.
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8.3.87 SM2 - Message SafetyNET, zone d'avertissement coétier

La sentence SM2 est utilisée pour transmettre les messages MSI contenant des
avertissements cétiers en matiere de navigation, de météorologie ou de piratage comme
décrit dans les commentaires 14, 15 et 16 ci-aprés, sur la base de la valeur de code de
service MSI de treize (13).

Cette sentence SM2 contient des informations de qualification relatives au corps du message
MSI dans la ou les sentences SMB correspondantes. Ceci inclut I'identification de la source
du message MSI, I'objet et le domaine d'application du message MSI et la date/I'heure de
réception. Une ou plusieurs sentences SMB doivent toujours suivre cette sentence. Cette
sentence et les sentences SMB associées sont liées par le numéro de message unique
génére | s ges-du-termina GC+écepteurinclus—danstes—deux—sentences.

Indicateur de sujet de I'avertissement cétier!6)
Zone d'avertissement cétier?d)
Aveftissement cotier NAVAREA/METAREA 14)—|

$--SM2 A, X.X, XXXXXX, XXX, X,X,XX,XX,XXXX,XX,XX,XX,XX,XX,a,a*hh

|— Minute 13)
Heure 12)
Jour 1)

Mois 10)

L Année 9

- Code de présentation 8)

- Code de service )

L Code de priorité*®)

— Code de région;océanique °)

L Identificateur de\la station terrienne terrestre (LES) 4)

- Numéro de séquenee de message unique LES 3)

- Numéro de message unique 2)

— Statut MSI 1)

Commenthpires:

1) Le champ Statut S} confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'g¢ pas été
correctement et-complétement regu par le terminal EGC.

A = Mlessage-MS1 complet: tous les champs de données dans cette sentence et les sentences SMB pssociées
sont complets et valides.

V = Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou ¢éfinis sur
metat iIIbUIIIIu, oucertainmscaracteresdanste COTpPsS du nMessage MStHdanstes—sentences—SMBassociées
peuvent étre représentés par le caractére de trait de soulignement "_".

2) Ce champ de données contient le numéro de message unique généré par le terminal EGC récepteur, parfois
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de longueur
variable sans séparateur décimal ou chiffre décimal. La taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce
méme champ de données est contenu dans la sentence SMB. Ce champ ne doit pas étre nul.

3) Le numéro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) émettant ce
message MSI. Ce champ comporte toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur
recue de la LES contient moins de 6 chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres "10345", il
serait représenté dans ce champ de données sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur
numérique. Si une partie du numéro de séquence de message unique est regue par erreur (a savoir en raison
des interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

4) Ce champ contient I'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI. Ce champ
comporte toujours 3 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur regue de la LES contient
moins de 3 chiffres. Si une partie de l'identificateur de la LES est regue par erreur (a savoir en raison des
interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

5) Code de région océanique. Ce champ ne doit pas étre nul.
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0=R
1=R
2=R

égion de 'océan Atlantique — Ouest
égion de I'océan Atlantique — Est

égion de I'océan Pacifique

3 = Région de l'océan Indien
4 — 7 = Réservé
8 = Inconnu

9 = Toutes les régions océaniques

6) Code de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre nul.
1 = Sécurité
2 = Urgence
3= étresse
4 -8 3 Réservé
9 = Inconnu

7) Le cpde de service a deux chiffres fixe identifie le type de ce message MSI et correspond a june zone
d'avertissement cotier (voir commentaires 14, 15 et 16). Ce champ est défini sur nul pour toutes les autres
valedrs de code de service.

Code de Type de)service
service

13 Avertissement cotienen matiére de navigation,

météorologie ou piratage

8) Le cdde de présentation est une valeur numérique a deux chiffres fixe qui définit le langage utiligé pour la
présgntation de ce message MSI. Les définitions actuelles sont définies ci-aprés.

Valeur de code de présentation Langage

00 Numéro de l'alphabet international 5

9) Annéf de réception du message UTC (4 chiffres fixes).

10) Mois|de réception du message UTC (2\ghiffres fixes, 01 a 12).

11) Jour de réception du message UTE (2 Chiffres fixes, 01 a 31).

12) Heurge de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 23).

13) Minute de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 59).

14) L'adrpsse de l'avertissement cotier comprend trois champs, ou ce champ identifie le NAVAREA/NIETAREA
dans|une plage comprise‘entre 01 et 21 Ce champ est un champ numérique a deux chiffres contenanf les deux
premjers chiffres (%1X2) de "l'adresse de la zone d'avertissement cotier a 4 caractéres alphanymériques
X1X23B1B2" du message transmis qui identifie le NAVAREA/METAREA. (Voir Manuel SafetyNET international
de I'DMI). Ce (champ doit étre nul en cas d'erreur dans le NAVAREA recgu en raison d'interférentes de la
liaisgn radiospar satellite ou si le champ Code de service n'est pas égal a 13.

15) La zgne“d'avertissement cbtier est un champ a un caractére alphanumérique et est comprise entre|A et Z. II
s'agi{ dudeuxiéeme champ (troisieme caractére) de |I""adresse de la zone d'avertissement cotier a 4 dqaracteres
alphanumeriques XTXZB1TBZ"du message transmis. Ce champ doit etre nul en cas derreur dans la zone
d'avertissement cotier regue en raison d'interférences de la liaison radio par satellite ou si le champ Code de
service n'est pas égal a 13. La zone d'avertissement cotier associée a ce champ de caracteres est définie
dans le document "MASTER PLAN OF SHORE-BASED FACILITIES FOR THE GLOBAL MARITIME DISTRESS
AND SAFETY SYSTEM (GMDSS MASTER PLAN)", (IMO GMDSS.1/Circ.18).

16) L'indicateur de sujet de l'avertissement coétier est un champ a un caractére alphanumérique et est compris

entre A et Z. Il s'agit du troisieme champ (quatriéme caractére) de I"adresse de la zone d'avertissement cotier
a 4 caractéres alphanumériques X1X2B1B2" du message transmis. Ce champ doit étre nul en cas d'erreur
dans l'indicateur de sujet recu en raison d'interférences de la liaison radio par satellite ou si le champ Code de
service n'est pas égal a 13.

A = Avertissements de navigation

B = Avertissements météorologiques

C = Rapports Ice

D = Informations de recherche et de sauvetage, et actes d'avertissements de piratage

E=P

révisions météorologiques
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F = Messages de service pilote

G=8
H=M
I =no

IA
essages LORAN

n utilisé

J = Messages SATNAV

K = Autres messages d'aide a la navigation électroniques

L = Autres avertissements de navigation — en complément du code d'indicateur de sujet (c;) de A

V, W,

X, Y = Allocation de services spéciaux par l'International SafetyNET Panel

Z = Pas de messages disponibles

8.3.88 _SM3 — Message SafetyNFT adresse de zone circulaire

La sentence SM3 est utilisée pour transmettre des messages MSI contenant une. @

lerte de

détress¢ cobte-navire, ou un avertissement en matiére de navigation, météorolpgie ou

piratageg
commer

quatorze (14), vingt-quatre (24) ou quarante-quatre (44).

Cette sq
MSI dar

du mesgage MSI, I'objet et le domaine d'application du message MSI et la date/l'h

réceptig

sentence et les sentences SMB associées sont liées¢par le numéro de message
généré par le champ Données du terminal EGC récepteur‘inclus dans les deux senten

Adresde de zone circulaire, Latitude Centre — N/S 14) 99)
$--SM3JA, XX, XXXXXX, XXX, X,X,XX,XX,XXXX,X%,XX,XX,xx,lll.1l,a,yyyyy.yy,a,xxx*hh
Minute 13)
Heure 12)
Jour 11)
Mois 10)
- Année 9)

L Code de présentation 8)

- Code de service 7)

taires 14, 15, 16 et 17 ci-aprés, sur la base des valeurs de codef de service

ou une coordination SAR vers une zone circulaire comme /décrit dans les

MSI de

ntence SM3 contient des informations de qualification relatives au corps du message

s la ou les sentences SMB correspondantes. Ceci inclat I'identification de Ig

n. Une ou plusieurs sentences SMB doivent toujours suivre cette sentence

Adresse de zone circuldire)rayon en NM 14) 11

Adresse de zone circulaire, Longitude Centre. L E/O 14),19)

L Code de priorité 6)
L Code de région océanique %)
_ |dentificateur de la station terrienne terrestre (LES) 4)

 Numéro de séquence de message unique LES 3)
- Numéro de message unique 2)
L Statut MSI 1)

Commentaires:

2
L

source

eure de

. Cette
unique

Ces.

1) Le champ Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'a pas été

corre

ctement et complétement regu par le terminal EGC.

A = Message MSI complet: tous les champs de données dans cette sentence et les sentences SMB associées

S

ont complets et valides.

V = Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou définis sur
un état inconnu, ou certains caractéres dans le corps du message MSI dans les sentences SMB associées
peuvent étre représentés par le caractére de trait de soulignement "_".
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2) Ce champ de données contient le numéro de message unique généré par le terminal EGC récepteur, parfois
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de longueur
variable sans séparateur décimal ou chiffre décimal. La taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce
méme champ de données est contenu dans la sentence SMB. Ce champ ne doit pas étre nul.

3) Le numéro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) émettant ce
message MSI. Ce champ comporte toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur
recue de la LES contient moins de 6 chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres "10345", il
serait représenté dans ce champ de données sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur
numérique. Si une partie du numéro de séquence de message unique est regue par erreur (a savoir en raison
des interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

4) Ce champ contient l'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI. Ce champ
comporte toujours 3 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur regue de la LES contient
moins de 3 chiffres. Si une partie de l'identificateur de la LES est regue par erreur (a savoir en raison des
interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre nul.

5) CodgdeTeégiomoceangueCe thamp e doit pas etre Tt
0 = Riégion de I'océan Atlantique — Ouest
1 = Rgion de lI'océan Atlantique — Est
2 = Region de l'océan Pacifique
3 = Riégion de I'océan Indien
4 — 7|= Réserveé
8 = Irfconnu
9 = Tputes les régions océaniques

6) Codg de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre nul.

1 = Sgcurité

2 = Urgence

3 = Djétresse
4 -8 § Réserveé
9 = Iffconnu

7) Le cqde de service a deux chiffres fixe identifie le\type de ce message MSI et correspond a une aflresse de
zone|circulaire (voir commentaires 14), 15), 16),et 17)). Ce champ est défini sur nul pour toutes les autres
valedurs de code de service.

Code de Type de service
service
14 Alerte.de détresse cOte-navire vers une zone circulaire
24 Avertissement en matiére de navigation, météorologie ou piratage vers yine
zone circulaire
44 Coordination SAR vers une zone circulaire
8) Le cgde de présentation est une valeur numérique a deux chiffres fixe qui définit le langage utiligé pour la
présgntatiornide ce message MSI. Les définitions actuelles sont définies ci-apreés.
Valeur'de code de Langage
présentation
00 Numéro de l'alphabet international 5

9) Année de réception du message UTC (4 chiffres fixes).

10) Mois de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 12).

11) Jour de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 31).

12) Heure de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 23).

13) Minute de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 59).

14) L'adresse de zone circulaire dans un message MSI transmis par Inmarsat-C est un champ fixe a dix chiffres

composé de huit caractéres numériques et de deux caractéres alphanumériques. Exemple: Un cercle centré a
la latitude de 56°N et a la longitude de 34°0O avec un rayon de 35 milles marins est représenté "56N034W035"
selon le modéle "D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3" (Voir Manuel SafetyNET international de I'OMI). Les
commentaires 15 — 17 décrivent comment ces informations sont réparties dans les champs de données de
I''EC 61162.
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La direction Latitude Centre et latitude (N/S) provient des trois premiers caractéres de l'adresse de zone
circulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". Il s'agit d'un champ de longueur fixe contenant deux
chiffres de latitude en degrés, avec la portion des minutes a deux chiffres définie sur des zéros et pas de
décimale ou de minutes décimales. Une valeur de 56° N serait représentée "5600,N" dans la sentence. On doit
mettre des zéros a gauche lorsque la valeur de latitude est entre 0 et 9°. Ce champ doit étre nul en cas
d'erreur dans la Latitude Centre regue en raison d'interférences de la liaison radio par satellite ou si le champ
Code de service n'est pas égal a 14, 24 ou 44.

La direction Longitude Centre et longitude (O/E) provient des quatrieme a septiéme caractéres de 'adresse de
zone circulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". Il s'agit d'un champ de longueur fixe contenant trois
chiffres de longitude en degrés, avec la portion des minutes a deux chiffres définie sur des zéros et pas de
décimale ou de minutes décimales. Une valeur de 34° O serait représentée "03400,0" dans la sentence. On
doit mettre un ou des zéros a gauche lorsque la valeur de longitude est entre 0 et 99°. Ce champ doit étre nul
en cas d'erreur dans la Longitude Centre regue en raison d'interférences de la liaison radio par satellite ou si
le champ Code de service n'est pas égal a 14, 24 ou 44.

Le rayon provient des trois derniers caractéeres de I|'adresse de zone circulaire transmise,
"D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". Il s'agit d'un champ numérique de longueur fixe a trois chiffres gontenant le
rayorl en milles marins. Une valeur de 035 serait représentée "035" dans la sentence. On doit\meftre un ou
des zéros a gauche lorsque la valeur de rayon est entre 0 et 99°. La valeur maximale de _ce\champ est de
999 nilles. Ce champ doit étre nul en cas d'erreur dans le Rayon regu en raison d'interférences defla liaison
radio|par satellite ou si le champ Code de service n'est pas égal a 14, 24 ou 44.

La sent¢nce SM4 est utilisée pour transmettre des messages MSI contenant un avertigsement
en matiere de navigation, météorologie ou piratage, ou une coordination SAR vers uhe zone
rectanglilaire comme décrit dans les commentaires 14), 15), 16), 17) et 18 ci-aprég, sur la

base des valeurs de code de service MSI de quatre (4) ou trente-quatre (34).

Cette sgntence SM4 contient des informations de qualification relatives au corps du message
MSI dans la ou les sentences SMB correspondantes. Ceci inclut I'identification de 14 source

du

mespage MSI, I'objet et le domaine d'application"du message MSI et la date/lI'heure de

réceptign. Une ou plusieurs sentences SMB daivent toujours suivre cette sentence. Cette
sentence et les sentences SMB associées sont liées par le numéro de message| unique
généré par le champ Données du terminal EGC récepteur inclus dans les deux sentenges.

Adressg de zone rectangulaire, Latitude’d'angle région sud-ouest — N/S 14),15)

Etendue de la\zone rectangulaire en degrés Longitude Est 14),18)
Etendue de I&.zone rectangulaire en degrés Latitude Nord 14).17)

Adresse de zone rectangulaire, Lorgitude d'angle région sud-ouest — E/O 14),16)

$--SM4, A X X,XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX, XX, [L.1l,a,yyyyy.yy,a,xx,xxx*hh

Minute 13)
Heure 12)
Jour 11)
Mois 10)
- Année 9
— Code de présentation %)
- Code de service 7)
L Code de priorité 6)
L Code de région océanique °)
L |dentificateur de la station terrienne terrestre (LES) 4)
- Numéro de séquence de message unique LES 3)
- Numéro de message unique 2)
 Statut MSI 1)

Commentaires:

1

Le champ Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'a pas été
correctement et complétement regu par le terminal EGC.
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A = Message MSI complet: tous les champs de données dans cette sentence et les sentences SMB associées
sont complets et valides.

V = Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou définis sur
un état inconnu, ou certains caractéres dans le corps du message MSI dans les sentences SMB associées
peuvent étre représentés par le caractére de trait de soulignement "_".

2) Ce champ de données contient le numéro de message unique généré par le terminal EGC récepteur, parfois
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de longueur
variable sans séparateur décimal ou chiffre décimal. La taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce
méme champ de données est contenu dans la sentence SMB. Ce champ ne doit pas étre nul.

3) Le numéro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) émettant ce
message MSI. Ce champ comporte toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur
regue de la LES contient moins de 6 chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres "10345", il
serait représenté dans ce champ de données sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur
numérique. Si une partie du numéro de séquence de message unique est regue par erreur (a savoir en raison
des iterferences detrarsonm radio par satettite) oo meconmue par-te-termmimat EGEte Thamp doitatorsiétre nul.

4) Ce champ contient l'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI-“Ce champ
compgorte toujours 3 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur regue della LE$ contient
moing de 3 chiffres. Si une partie de l'identificateur de la LES est regcue par erreur (a savair en rhison des
interférences de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit\alors étre{nul.

5) Codg de région océanique. Ce champ ne doit pas étre nul.

0 = Rggion de I'océan Atlantique — Ouest
1 = Rgion de lI'océan Atlantique — Est

2 = Rggion de l'océan Pacifique

3 = Rlégion de I'océan Indien

4 — 7|= Réserveé

8 = Irjconnu

9 = Tputes les régions océaniques

6) Codg de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre nul.

= Sgcurité
2 = Urgence
3 = Djétresse
4 -8 § Réservé
9 = Irjconnu

7) Le cqde de service a deux chiffres\fixe identifie le type de ce message MSI et correspond a une aflresse de
zone(rectangulaire (voir commentaires 14, 15, 16, 17 et 18). Ce champ est défini sur nul pour toutes |es autres
valedrs de code de service.

Code de Type de service
service

04 Avertissement en matiére de navigation, météorologie ou piratage vers ung¢ zone

rectangulaire

34 Coordination SAR vers une zone rectangulaire

8) Le code de presentation est une valeur numerique a deux Chifires fIxe qui definit e langage utilnsé pour la
présentation de ce message MSI. Les définitions actuelles sont définies ci-apreés.

Valeur de code de Langage
présentation

00 Numéro de l'alphabet international 5

9) Année de réception du message UTC (4 chiffres fixes).

10) Mois de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 12).

11) Jour de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 31).

12) Heure de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 23).

13) Minute de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 59).

14) L'adresse de zone rectangulaire dans un message MSI transmis par Inmarsat-C est un champ fixe a douze

chiffres composé de dix caractéres numériques et de deux caractéres alphanumériques. Exemple: un
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rectangle dont I'angle sud-ouest est 60° N et 010° O, s'étendant a 30° nord et 25° est, est codé comme suit:
60N010W30025 d'aprés le modéle "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10" (voir Manuel SafetyNET international
de I'OMI). Les commentaires 15 — 18 décrivent comment ces informations sont réparties dans les champs de
données de I'lEC 61162.

La direction Latitude Centre sud-ouest et latitude (N/S) provient des trois premiers caracteres de I'adresse de
zone rectangulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". 1l s'agit d'un champ de longueur fixe
contenant deux chiffres de latitude en degrés, avec la portion des minutes a deux chiffres définie sur des
zéros et pas de décimale ou de minutes décimales. Une valeur de 60° N serait représentée "6000,N" dans la
sentence. On doit mettre un ou des zéros a gauche lorsque la valeur de latitude est entre 0 et 9°. Ce champ
doit étre nul en cas d'erreur dans la Latitude d'angle sud-ouest regue en raison d'interférences de la liaison
radio par satellite ou si le champ Code de service n'est pas égal a 04 ou 34.

La direction Longitude d'angle sud-ouest et longitude (O/E) provient des quatriéeme a septiéme caractéres de
I'adresse de zone rectangulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". Il s'agit d'un champ de
longueur fixe contenant trois chiffres de latitude en degrés, avec la portion des minutes a deux chiffres définie
sur des zéros et pas de décimale ou de minutes décimales. Une valeur de 10° O serait représentée "01000,0"
dans|la sentence. On doit mettre un ou des zéros a gauche lorsque la valeur de longitude est entrg 0 et 99°.
Ce clhamp doit étre nul en cas d'erreur dans la Longitude d'angle sud-ouest regue en raison d'interféfences de
la liafson radio par satellite ou si le champ Code de service n'est pas égal a 04 ou 34.

L'étepdue de la zone rectangulaire en degrés latitude provient des huitieme et neuviémeé caraftéres de
I'adrgsse de zone rectangulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". Il ,s'agit d'un dhamp de
longyeur fixe contenant deux chiffres de latitude en degrés Nord. Une valeur de 30Q°.serait représgntée "30"
dans|la sentence. On doit mettre un ou des zéros a gauche lorsque la valeur de latitude est entre O|et 9°. Ce
chanp doit étre nul en cas d'erreur dans I'Etendue de la zone rectangulaire en degrés latitude recue|en raison
d'intgrférences de la liaison radio par satellite ou si le champ Code de service n'ést pas égal a 04 ou [34.

L'étepdue de la zone rectangulaire en degrés longitude provient des trois/derniers caractéres de l'afiresse de
zone| rectangulaire transmise, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". Il, s'agit d'un champ de londueur fixe
contgnant trois chiffres de longitude en degrés Est. Une valeur de-25° serait représentée "025 dans la
sentgnce. On doit mettre un ou des zéros a gauche lorsque la yaleur de longitude est entre 0 ¢t 99°. Ce
champ doit étre nul en cas d'erreur dans I'Etendue de la zone~r€ctangulaire en degrés longitude|regue en
raisoph d'interférences de la liaison radio par satellite ou si le,champ Code de service n'est pas éggl a 04 ou
34.

La ou l¢s sentences SMB contiennent le corps' du message MSI relatif aux informations de
qualificgtion dans la sentence SM1, SM2, SM3 ou SM4 précédente. Ceci inclut l'identification

de

la spurce du message MSI, l'objet_et’le domaine d'application du message MBI et la

date/lI'hgure de réception. Une ou plusieurs sentences SMB doivent toujours suiyre une
sentence SM1, SM2, SM3 ou SM44 La sentence SM1, SM2, SM3 ou SM4 et les sentences
SMB asjsociées sont liées par leshiuméro de message unique généré par le champ Données

du term|nal EGC récepteur inclus dans les deux sentences.

$--SMB |xxx,XXX,X,X.X,c--c*hth

|— Corps du message °
Numéro de message unique 4)
Identificateur de message séquentiel 3), 042 9
Numéro de sentence 2), 001 & 999
< Nombre total de sentences nécessaire pour transférer le message ), 001 a 999

Commentaires:

1

2)

3)

Le champ nombre total de sentences contient le nombre de sentences utilisées pour un message MSI, valeur
minimale "001". Ce champ ne peut pas étre nul.

Le champ numéro de sentence identifie le numéro de sentence de cette sentence SMB spécifique au sein du
groupe de sentences qui forment le message MSI, valeur minimale "001". Ce champ peut étre nul uniquement
lorsque le champ "nombre total de sentences" est "001" et aucune sentence supplémentaire n'est nécessaire
pour transporter ce message MSI.

Le champ identificateur de message séquentiel est critique pour identifier des groupes de 2 sentences ou plus
qui forment ce message multisentences. Ce champ est incrémenté a chaque fois qu'un nouveau message
multisentences est généré avec les mémes données de formatage de sentence. La valeur de ce champ est
remise a zéro lorsqu'elle est incrémentée au-dela de la valeur maximale de neuf. (plage 0..9). Ce champ peut
étre nul uniquement lorsque le champ "nombre total de sentences" est "001" et aucune sentence
supplémentaire n'est nécessaire pour transporter ce message MSI.
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4) Ce champ de données contient le numéro de message unique généré par le terminal EGC récepteur, parfois
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de longueur
variable sans séparateur décimal ou chiffre décimal. Ce champ ne peut pas étre nul.

5) Le corps du message contient des caractéres ASCII et des délimiteurs de code si nécessaire, allant jusqu'a la
longueur de sentence maximale admise. Le champ quatre, le "numéro de message unique", est un champ de
longueur variable généralement composé de six chiffres. Lorsque le champ quatre contient six chiffres, le
corps du message peut contenir jusqu'a 53 caractéres, y compris des délimiteurs de code. Les caracteres du
texte du message MSI doivent étre représentés sous forme de trait de soulignement "_" s'ils sont inconnus ou
ont été regus par erreur par le terminal EGC (a savoir en raison d'interférences de la liaison radio par
satellite). Le tableau ci-aprés indique le nombre de caractéres autorisés dans ce champ en fonction du nombre
de chiffres dans le numéro de message unique.

Tail

le du champ Numéro de message unique Taille du champ Corps du message (carac
(chiffres)

téres)

00

57

56

55

54

53

N|lo|lals|lw]|d

52, 51, 50

Exempl¢ d'utilisation.

L'exemple montre un message MSI type recu par uniterminal EGC a 14h30 le 5 avril
distribué par la sentence SMB.

<début

LES 798

FROM: Naritime Rescue Coordination Centre xxx

TO: ALL

SAR SITREP NO: 02

FISHING BOAT 'xxx' WITH THREE'RERSONS ON BOARD DEPARTED FROM xxx ISLAND ON
xxx AT NOONTIME AND SINCE THEN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS ...
SHIPS SAILING IN VICINITY.,ARE KINDLY REQUESTED TO KEEP A SHARP LOOK OUT
INFORMING MRCC

REGARDS

<fin de [fexemple>

L'examgn des)sentences SM3 et SMB correspondantes présenterait typiquement:

$CSSM3,
$SCSSMB,
$CSSMB,
$CSSMB,
SCSSMB,
SCSSMB,
$CSSMB,
$CSSMB,
$CSSMB,

8.3.91

e I'exemple>
— MSG 5213 — Distress Alert to Area: 34N 76W 300

SHIPS IN XXXXXXX

DUTY OFFICER

012, et

2456,005213 7099 0 3 14 .00 020102 04 06 14303400 N 07 W300%kh
008,001,0,123456,FROM:Maritime Rescue Coordination Centre xxx"0D"0ATO:*hh
008,002,0,123456, ALL SHIPS IN xxxxxxx”0D"0ASAR SITREP NO: 0270D"0AFIS*hh
008,003,0,123456,HING BOAT 'xxx' WITH THREE PERSONS ON BOARD DEPARRTED*hh
008,004,0,123456, FROM xxx ISLAND ON"OD"0OAxxx AT NOONTIME AND SINCE TH*hh
008,005,0,123456,EN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS ...”"0D"0ASHI*hh
008,006,0,123456,PS SAILING IN VICINITY ARE KINDLY REQUESTED TO KEEP A*hh
008,007,0,123456, SHARP LOOK OUT"OD"OAINFORMING MRCC"OD"0AREGARDS”0D*hh
008,008,0,123456, "0A DUTY OFFICER*hh

SPW - Sentence de mot de passe de sécurité

Cette sentence peut étre utilisée pour une authentification. A cette fin, la sentence de mot de
passe de sécurité doit étre transmise avant la sentence protégée (par exemple, EPV, SSD).

NOTE La sentence SPW transmet le mot de passe en clair, ce qui constitue un risque en termes de cybersécurité
dans le cas de réseaux.
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D'autres sentences ne doivent pas étre entrelacées entre la sentence de mot de passe et la
sentence protégée et il convient que le laps de temps entre la sentence SPW et la sentence
protégée soit limité. Il convient que la sentence SPW et la sentence protégée par mot de
passe correspondante soient envoyées sans délai entre elles, sauf si le délai est justifié. Le
délai maximal recommandé est de 1 s. Noter que I'un des signaux peut étre perdu et étre hors
délai.

Si la sentence SPW n'est pas acceptée (par exemple, en raison d'un mot de passe incorrect),
le dispositif qui I'a regue doit générer une sentence NAK intégrant un code de motif fixé a 11
et la sentence associée ne doit pas étre traitée.

$--SPW,ccc,c--c,x,c--c*hh<CR><LF>
[

L L Mot de passe 4)
Niveau du mot de passe 3)
Identificateur unique 2)

Sentence protégée par mot de passe 1)

Commenthpires:
1) Donnges de formatage de la sentence suivante qu'il convient de protéger (par exemple, EPV).
2) Pour bin SIA, l'identificateur unique est le MMSI.

3) NomHre entier, défini ci-dessous:
1 ¥ mot de passe niveau utilisateur;
2 ¥ mot de passe niveau administrateur;

3 - 9= Réservé.

4) Mot de passe sous forme de texte de 32 caractéres au maximum.

Exemple:

Le mot de passe pourrait étre .modifié par une paire de sentences SPW+EPV. Dans cet |exemple,
I'identificateur d'émetteur "II" est Gtilisé pour Instrumentation intégrée et l'identificateur d'émetteur SIA "Al" est
utilis¢. Le MMSI de la Station SIA est 211000001, et le mot de passe administrateur est injtialement
"SESAME" et sera changé en\"HEUREKA143":

$IISAW,EPV,211000001,2, SESAME*hh
$IIERV,C,Al,211000001%411,HEUREKA143*hh
avec [réponse:
$AIEPV,R,Al,2011000001,111,HEUREKA143*hh

8.3.92 | SSD -~ Données statiques SIA du navire

Cette sentence estutitisée pour safsiT tes parametres statiques dans tunite STAd'Tn navire.
Les parameétres de cette sentence prennent en charge un certain nombre de messages UIT-R
M.1371.

$--SSD,c--C,C--C,XXX,XXX,XX,XX,c,ac*hh<CR><LF>

L L Identificateur de source °)

Indicateur de l'indicateur DTE 4)

Position. Réf., distance point. "D," & partir du barrot tribord, 0 4 63 m )

Position, Réf., distance point "C,", & partir du barrot babord, 0 a 63 m 3)

L Position. Réf., distance point. "B," & partir de la poupe, 0 3 511 m 3)

L Position. Réf., distance point "A," & partir de la proue, 0 a 511 m 3)
Z)

L. Nom du navire, 1 a 20 caracteres

L Indicatif d'appel du navire, 1 & 7 caractéres ')
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Commentaires:

1) Indicatif d'appel du navire. Un champ nul indique que l'indicatif d'appel saisi précédemment n'a pas changé. La
chaine de caracteres "@@@@@@@" est utilisée pour indiquer que I'indicatif d'appel n'est pas disponible.

2) Les caractéres qui peuvent étre utilisés dans le nom sont énumérés dans I'UIT-R M.1371, ASCII 6 bits.
Certains de ces caractéres acceptables de ce tableau ASCII a 6 bits sont des caractéres réservés indiqués au
Tableau 1 de la présente norme (IEC 61162-1). |l convient que ces caractéres soient représentés a l'aide de la
méthode "A" (voir 7.1.4). Un champ nul indique que le nom saisi précédemment n'a pas changé. La chaine de

caracteres "Q@@Q@CRERRARARAAAAAAA@E@@Q@M@" est utilisée pour indiquer que le nom du navire n'est

pas disponible.

3) Il s'agit des quatre dimensions a partir de la proue, de la poupe, du barrot babord et du barrot tribord au point
de référence horizontal du navire pour lequel les "rapports de position" actuels sont valides. La somme A + B
représente la longueur du navire en metres et la somme C + D représente sa largeur en métres. Se référer a
I'UIT-R M.1371, Message 5, "point de référence de la position indiquée et dimensions du navire". Si le point de

référe

nce de la "position indiquée" n'est pas disponible, mais que les dimensions du navire sont disponibles: A

=C=
dispon
dimen
référe
4) L'indid
de l'in
définig
L'indiqg
statiof]
défini
0 =L¢g
1=1Lg

5) L'iden
par le
de p
d'info
5 pou

8.3.93

0 et B> 0 et D> 0. Sinile point de référence de la position indiquée ni les dimensions du navi
ibles: A =B =C =D = 0 (par défaut). L'utilisation d'un champ nul pour A, B, C et/ou D indiq
sion saisie précédemment pour ce parameétre n'a pas changé. Dans de nombreux_¢as, le
hce du navire pour la "position indiquée" correspond a I'emplacement de I'antenne de positionne

ateur DTE est une abréviation de l'indicateur d'équipement terminal de traitementide données.
dicateur DTE est d'informer les applications de réception a distance que la stationld'émission,
sur "disponible", satisfait au moins aux exigences minimales relatives au, clavier et a I'
ateur DTE est seulement utilisé en tant qu'information fournie a la couche-application — indiqu
d'émission est disponible pour des communications. Sur le c6té émission, l'indicateur DTE
par une application externe en utilisant cette sentence. Les valeurs d'indicateur de l'indicateur D

clavier et I'affichage sont une configuration normalisée, et la communjc€ation est prise en charg
clavier et I'affichage sont soit inconnus soit incapables de prendre/en charge la communication

ificateur de source contient I'ID de I'émetteur de la positiof source a I'emplacement sur le nay
5 champs de données 3, 4, 5 et 6. Il convient que l'identificateur de source "Al" soit utilisé pour
sition interne des unités SIA. Ce champ de données _permet a l'unité SIA de distinguer
I'emplacement de I'antenne du capteur de positionysur le navire.

STN - Identificateur de données muitiples

e ne sont
ue que la
point de
ment.

L'objectif
5i elle est
bffichage.
hnt que la
peut étre
TE sont:

-

ire, défini
la source
a source

mations relatives a la position dans le but de changer|a diffusion des informations dans le mespage VDL

Cette s¢ntence est émise avant chaque séntence individuelle lorsqu'il est nécessair

récepte
inclure
données

$--STN,

8.3.94

NOTE (

'équipement de mesure de, profondeur bifréquence ou I'équipement qui int
b issues d'un certain nombre'de sources et produit une seule sortie.

xx*hh<CR><LF>

|— Numéro d'identificateur de I'émetteur, 00 a 99

THS - Cap-vrai et statut

ette sentence remplace la sentence déconseillée HDT.

que le
Ir détermine la source exacte des données dans un systéme. Les exemples }euvent

gre les

Cap régl'dw’navire, en degrés vrais, généré par tout dispositif ou systéme produisan{

un cap

vrai. Cette sentence inclut un champ "indicateur de mode" fournissant des informations
critiques liées a la sécurité concernant les données de cap, et remplace la sentence
déconseillée HDT.

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

l- Indicateur de mode 1)
Cap, en degrés vrais

Commentaires:

1) Indicateur de mode. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

A = Autonome

E = Mode estimé (navigation a I'estime)

M = Entrée manuelle
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S = Mode simulateur

V = données non valides (y compris le mode veille)

8.3.95 TLB - Etiquette cible

Etiquettes cibles communes pour les cibles suivies. Cette sentence est utilisée pour spécifier
des étiquettes aux cibles suivies a un dispositif qui fournit des données relatives aux cibles
suivies (par exemple via le TTM — message de cible suivie). Cela permet a tous les dispositifs
affichant des données relatives aux cibles suivies d'utiliser un ensemble d'étiquettes commun
(par exemple les cibles indiquées par deux radars et affichées sur un ECDIS).

$--TLB,x.x,c--Cc,X.X,C--C,...X.X,c--c*hh<CR><LF>

[ T
I—I— Paires d'étiquettes supplémentaires 1)

Etiquette attribuée & la cible "n" 2)
Nombre de cibles 'n' rapporté par le dispositif.

Commentaires:

1) Cette |sentence permet d'envoyer plusieurs paires numéro de cible / étiquette/dans un seul mefssage; la
longugur de sentence maximale limite le nombre d'étiquettes admises dans un.message.

2) Les champs nuls indiquent qu'aucune étiquette commune n'est spécifiée,net non qu'il convient d'ufiliser une
étiqueftte nulle. L'objectif est d'utiliser un champ nul comme un parametre fictif. Il convient qu'un|dispositif
fournigsant des données relatives a une cible suivie utilise son étiquette "locale" (souvent le numérg de cible)
sauf sfil a regu une sentence TLB spécifiant une étiquette commudae:

8.3.96 | TLL - Latitude et longitude de la cible

Etiquette relative au numéro, au nom, a la position et a I'heure, utilisée dans les syst@mes de
suivi defcibles.

$--TLL xx,IlL1,a,yyyyy.yy,a,c--c,hhmmss.s§,a,a*hh<CR><LF>

L Cible de référence 2)
=R, sinon nul
Statut de la cible 1)
UTC de données
— Nom de la cible
Longitude de la cible, E/O
Latitude de la cible, N/S
— Numeérode la cible 00 — 99

Commentpires:

1) Statutldeda—sible:

L = Perdue, la cible suivie a été perdue;
Q = requéte, la cible est en cours d'acquisition;
T = suivi.

2) Cible de référence: définie sur "R" si la cible est une référence utilisée pour déterminer la position ou la vitesse
du navire porteur, sinon nul.

8.3.97 TRC - Données de commande du propulseur

Cette sentence fournit le statut des données de commande pour les dispositifs du propulseur.
Cette sentence peut également étre utilisée comme sentence de commande (voir
Commentaire N° 9). Lors de la fourniture des données d'état, la sentence doit étre émise a
des intervalles réguliers.
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$--TRC,x,Xx.X,a,X.X,a,X.Xx,a,a*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)
3)

4)
5)

6)
7)

8)
9)

|— Indicateur d'état de sentence 9)
Indicateur d'emplacement en fonctionnement 7) 8)
Demande azimut ©)
Indicateur de mode de tangage °) 8)
L Valeur de puissance de tangage 4)
L Indicateur de mode tours par minute 3) 8)
L Valeur de puissance tours par minute 2)
- Numéro de propulseur, proue ou poupe 1)

Carac
longit

Impaif
Pair =
"= p
P=P
R=T
V = dd
""=p
P=P
D=D
V = ddg
Direct
Indica
B=P
P = Ai
S = Ai
c=8
E=C
W =A
Il con

Ce ch
comm

R = L3

pires:

ere numérique pour identifier un propulseur dans le systéeme. Il est numéroté apartir
dinal. Ce champ consiste en un seul chiffre:

= Propulseur d'étrave

Propulseurs de poupe

abord

ur cent (%): 0 % — 100 % de zéro a la valeur tr/m maximale

urs par minute (tr/m)

nnées non valides

abord

ur cent (%)

bgrés (°)

nnées non valides

on de la poussée en degrés (0° — 360°). Il peut 8’agir d'un champ nul.
ion pour identifier I'emplacement. Ce champ se compose d'un seul caractére.
nt

e babord

e tribord

hlle de contréle des moteurs

bté / local moteur

ile (sans spécifier(babord ou tribord)

ient que ce chanp ne soit pas nul.

amp est uytilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'états des paramétres actue
bnde de‘configuration modifiant des parametres. Il convient que ce champ ne soit pas nul.

senternce est un rapport d'états des parametres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C=1

p_sentence est une commande de configuration pour changer des parameétres. Une sentence

n'est pas une commande.

8.3.98 TRL - Journal de non-fonctionnement d'émetteur SIA

de l'axe

S OuU une

sans "C"

Cette sentence est propre aux stations SIA de classe A. Elle permet de prendre en charge la
récupération des informations de journal de non-fonctionnement d'émetteur SIA.

Les stations SIA de classe A éditent un journal des 10 derniéres périodes de plus de 15 min
pendant lesquelles I'unité n'a pas transmis de rapports de position. Cela inclut les périodes
pendant lesquelles I'unité a été arrétée et les périodes pendant lesquelles I'émetteur a été
désactivé via un quelconque moyen.

Cette sentence est utilisée pour transmettre les périodes de non-fonctionnement répertoriées
dans le journal. A la suite d'une requéte demandant cette sentence, jusqu'a 10 sentences
sont transmises, avec une seule sentence par période de non-fonctionnement du journal.
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Cette sentence est toujours générée par des stations de classe A en réponse a une requéte
méme en |'absence d'entrées dans le journal.

$--TRL,X.X,X.X,X,XXXXXXXX,hhmmss.ss,xxxxxxxx,hhmmss.ss,x*hh<CR><LF>

|— Code de motif 8)
Heure UTC d'allumage 7)
Date d'allumage ©)
Heure UTC d'arrét o)
— Date d'arrét 4)
L |dentificateur de message séquentiel 3)

L. Numaéro de l'entréde-dans le icurna
eHREHO-Ge—+—8h S

Comment

1

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

Nomb
le jou
soient
contie

Le nu
sentel
total d

L'iden
d'une
repas
méme
partie
sentel

Date ¢

Heure|
partie

Date ¢

Heure|
partie

Motif

1=2¢én

m

trg

ot SoTTTrer

1
- Nombre total d'entrées dans le journal 1)

pires:
e total d'entrées dans le journal (1...10). Lorsqu'une requéte demandant cette sentence est reg

configurés sur "NULL". Lorsqu'une requéte demandant cette sentence“est recue et que
ht une ou plusieurs entrées, il convient que ce champ spécifie le nombre.total d'entrées dans le

méro de l'entrée dans le journal identifie une entrée donnée dans le journal et I'ordre d'ui
ce TRL faisant partie d'un message a multiples sentences, le .numéro étant compris entre 1 et
'entrées dans le journal.

ificateur de message séquentiel fournit un numéro d'identification de message de 0 a 9 qui eg
facon séquentielle et est incrémenté pour chaque nouveau message multisentences. Aprés 9,
e a 0. Pour un message exigeant des sentences multiples, chaque sentence du message d
numéro d'identification de message séquentiel. 1lgst utilisé pour identifier les sentences cont
5 du méme message. Il est ainsi possible que\d'autres sentences puissent étre entrelacées
ces du message qui, prises collectivement, canstituent un seul message.

'arrét, selon le format "jjmmaaaa".

UTC d'arrét. L'heure doit étre indiquée a la minute prés Les secondes peuvent étre établies
fractionnaire peut étre omise.

'allumage, selon le format "jjmmaaaa".

UTC d'allumage L'heure\doit étre indiquée a la minute prés Les secondes peuvent étre établie
fractionnaire peut étre omise.

u non-fonctionnement de I'émetteur:

hetteur éteint;

bde silerce;

nsmissjon désactivée par une commande de gestion de canal;

ue et que

nal ne contient aucune entrée, il convient que ce champ soit établi a "0" et _que tous les autres champs

e journal
ournal.

e unique
e nombre

t assigné
le chiffre
ontient le
Enant des
avec les

aletla

aletla

dy|sfonctionnement du matériel;

2
3
4
5=co
6

nfiguration non valide;

a 9 = réservés a un usage ultérieur

8.3.99 TRD - Données de réponse du propulseur

Cette sentence fournit les données de réponse des dispositifs du propulseur.
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$---TRD,x,x.x,a,X.X,a,Xx.x*hh<CR><LF>

|— Réponse azimut ©)
Indicateur de mode de tangage 5 7)
Valeur de réponse de tangage %)
Indicateur de mode tours par minute 3) 7)
- Réponse tours par minute 2)
 Numéro de propulseur, proue ou poupe )

Commentaires:

1)

2)
3)

4)
5)

6)
7)

8.3.100| TTD — Données relatives a la ciblé suivie

Caractere numérique pour identifier un propulseur dans le systéme. Il est numéroté a partir de I'axe
longitgdinal. Ce champ consiste en un seul chiffre:

Impain = Propulseur d'étrave

Pair =| Propulseurs de poupe
"-" = pabord
P = IPour cent (%): 0 — 100 % de zéro a la valeur tr/m maximale

R = Tours par minute (tr/m)

V = dgnnées non valides

"-" = pabord

P = FRour cent (%):

D = [pegrés

V = dgnnées non valides

Directon de la poussée en degrés (0° — 360°). Il peut s'agir.d®in champ nul.

Il conyient que ce champ ne soit pas nul.

Cette sentence est utilisée pour émefire des cibles de radar suivies en format compressé.
Cela pefmet le transfert de plusieurs eibles avec un minimum de surdébit. Les étiqueftes des
nouvellgs cibles sont définies par,sla sentence TLB pour réduire I'utilisation de Ia bande

passante. L'émission de quatrectibles au plus dans la méme sentence est possible.

1--TTD,Rh,hh,x,s—s,x*hh<CR><LF>

|— Nombre de bits de remplissage, 0 a 5 4)
Données encapsulées relatives aux cibles suivies3)
tdentificateur de message séquentiel, 0 &4 9 2)
L\l\uméro de sentence Hex, 01 a FF
L/Nembre total hex de sentences nécessaire pour transférer le message, 01 & FF1)

Commentaires:

1

2)

3)

Le transfert de toutes les cibles suivies peut nécessiter I'émission de plusieurs sentences. Le premier champ
spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le deuxieme champ
spécifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Tous ces champs ne peuvent étre des
champs nuls.

L'identificateur de message séquentiel fournit un numéro d'identification de message de 0 a 9 qui est assigné
d'une fagon séquentielle et est incrémenté pour chaque nouveau message multisentences. Aprés 9, le chiffre
repasse a 0. Pour un message exigeant des sentences multiples, chaque sentence du message contient le
méme numéro d'identification de message séquentiel. 1l est utilisé pour identifier les sentences contenant des
parties du méme message. |l est ainsi possible que d'autres sentences puissent étre entrelacées avec les
sentences du message qui, prises collectivement, constituent un seul message. Il convient que cela soit un
champ nul pour les messages constitués d'une seule sentence.

La structure des données des cibles suivies est décrite dans les tableaux ci-dessous. Les données sont
stockées avec le bit le plus significatif en premier. Chaque caractere du message est converti en six bits. Une
sentence peut contenir entre une et quatre structures de 15 caractéres dans la méme sentence. Ce champ
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