IEC 61162-1:2024-04(en-fr)

IEC

o
®

IEC 61162-1

INTERNATIONAL
STANDARD

N

Edition 6.0 2024-04

™
V
INTERNATIONALE P
& colose
N
N
©
Q/O
N4 s
Maritilme navigation and radiocommunicatioqQQlipment and systems — Digital

interfaces — N

Part 1} Single talker and multiple Iisteneréf\
$

Matériels et systémes de navigatiq@ de radiocommunication maritimes —

Interfagces numériques — X\
Partie|1: Emetteur unique et (ib@pteurs multiples

S

[ )
w7

W /S //l/

i



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

THIS PUBLICATION IS COPYRIGHT PROTECTED
Copyright © 2024 IEC, Geneva, Switzerland

All rights reserved. Unless otherwise specified, no part of this publication may be reproduced or utilized in any form
or by any means, electronic or mechanical, including photocopying and microfilm, without permission in writing from
either IEC or IEC's member National Committee in the country of the requester. If you have any questions about IEC
copyright or have an enquiry about obtaining additional rights to this publication, please contact the address below or
your local IEC member National Committee for further information.

Droits de reproduction réservés. Sauf indication contraire, aucune partie de cette publication ne peut étre reproduite ni
utilisée sous quelque forme que ce soit et par aucun procédé, électronique ou mécanique, y compris la photocopie et
les microfilms, sans I'accord écrit de I'lEC ou du Comité national de I'lEC du pays du demandeur. Si vous avez des
questions sur le copyright de I'lEC ou si vous désirez obtenir des droits supplémentaires sur cette publication, utilisez
les coordonnées ci-aprés ou contactez le Comité national de I'lEC de votre pays de résidence.

IEC Sedretariat

3, rue dé Varembé info@iec.ch
CH-1211 Geneva 20 www.iec.ch
Switzerland

Tel.: +41 22 919 02 11

About the|lEC

The Interfational Electrotechnical Commission (IEC) is the leading global organization that-prepares and|publishes

International Standards for all electrical, electronic and related technologies.

About IECG publications

The technjcal content of IEC publications is kept under constant review by the IEG. Please make sure that yoy have the

latest editlon, a corrigendum or an amendment might have been published.

IEC publigations search - webstore.iec.ch/advsearchform
The advarjced search enables to find IEC publications by a
variety of criteria (reference number, text, technical
committee| ...). It also gives information on projects, replaced
and withdrawn publications.

IEC Just Rublished - webstore.iec.ch/justpublished

Stay up td date on all new IEC publications. Just Published
details all jew publications released. Available online and once
a month by email.

IEC Custgdmer Service Centre - webstore.iec.ch/csc

If you wish|to give us your feedback on this publication/or need
further aspistance, please contact the Customer Service
Centre: sales@iec.ch.

IEC Products’& Services Portal - products.iec.ch
Discover our, powerful search engine and read fre¢ely all the
publicatiens\ previews, graphical symbols and th¢ glossary.
With a, subscription you will always have access tojup to date
content tailored to your needs.

Electropedia - www.electropedia.org
The world's leading online dictionary on electrofechnology,
containing more than 22 500 terminological entrie§ in English
and French, with equivalent terms in 25 additional [anguages.
Also known as the International Electrotechnical Yocabulary
(IEV) online.

A propos de I'lEC

La Commjssion Electrotechnigque/Internationale (IEC) est la premiére organisation mondiale qui élabore et publie des

Normes internationales pour tout ce qui a trait a I'électricité, a I'électronique et aux technologies apparentées.

A propos Hes publications 1IEC

Le contenu technique~des publications IEC est constamment revu. Veuillez vous assurer que vous possédez |'édition la

plus récerjte, un corrigendum ou amendement peut avoir été publié.

Recherche de publications IEC -
webstore.jec:¢h/advsearchform

comité d’études, ...). Elle donne aussi des informations sur les
projets et les publications remplacées ou retirées.

IEC Just Published - webstore.iec.ch/justpublished
Restez informé sur les nouvelles publications IEC. Just
Published détaille les nouvelles publications parues.
Disponible en ligne et une fois par mois par email.

Service Clients - webstore.iec.ch/csc

Si vous désirez nous donner des commentaires sur cette
publication ou si vous avez des questions contactez-nous:
sales@iec.ch.

IEC Products & Services Portal - products.iec.ch

Découvrez notre puissant moteur de recherche ef consultez
gratuitement tous les apergus des publications,| symboles
graphigues—etleglossaire—Avecun-abonnemen Yous aurez

Electropedia - www.electropedia.org

Le premier dictionnaire d'électrotechnologie en ligne au monde,
avec plus de 22 500 articles terminologiques en anglais et en
frangais, ainsi que les termes équivalents dans 25 langues
additionnelles. Egalement appelé Vocabulaire
Electrotechnique International (IEV) en ligne.


mailto:info@iec.ch
https://www.iec.ch/
https://webstore.iec.ch/advsearchform
https://webstore.iec.ch/justpublished
https://webstore.iec.ch/csc
mailto:sales@iec.ch
https://products.iec.ch/
http://www.electropedia.org/
https://webstore.iec.ch/advsearchform
https://webstore.iec.ch/justpublished
https://webstore.iec.ch/csc
mailto:sales@iec.ch
https://products.iec.ch/
http://www.electropedia.org/
https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1

Edition 6.0 2024-04

INTERNATIONAL
STANDARD

N
INTERNATIONALE

colour
inside

Maritime navigation and radiocommunication‘équipment and systems —|Digital
interfaces —
Part 1} Single talker and multiple listeners

Matériels et systémes de navigation-et de radiocommunication maritimes —
Interfaces numériques —
Partie|1: Emetteur unique et récepteurs multiples

INTERNATTONAL
ELECTROTECHNICAL
COMMISSION

COMMISSION
ELECTROTECHNIQUE
INTERNATIONALE

ICS 47.020.70 ISBN 978-2-8322-7831-4

Warning! Make sure that you obtained this publication from an authorized distributor.
Attention! Veuillez vous assurer que vous avez obtenu cette publication via un distributeur agréé.

® Registered trademark of the International Electrotechnical Commission
Marque déposée de la Commission Electrotechnique Internationale


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

-2- IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024

CONTENTS

FOREWW O R DD ...t ettt 8
INTRODU CT ION Lot e e e e e et et et e e e e e e e eneeneans 10
1 ST e o] o 1T PO PP 11
2 NOIMAtiVE FEFEIENCES .. oeieiiei e 11
3 Terms and definitioNs ... 11
4 Manufacturer's documentation ... ..o 12
5 Hardware specification ... ... 12
5.1 (S.8REF3 T T T T e 12
5.2 INterconNNecting Wire.......c.oiiuiiiiii e @ WS 12
5.3 Conductor definitions .........cooviiii i@ 12
54 Electrical connections/shield requirements...................o e 13
5.5 (0707 0] T=To1 (o] SO A P SPUURPRN NP 13
5.6 Electrical signal characteristics ..........ccoooviiiiiiini b e e, 13
5.6{1 General oo 13
5.6|2 Signal state definitions ..........ccooviiiiiiiii e 13
5.6[3 Talker drive CirCuits ......cocooiiiiiii S e 13
5.6[4 Listener receive Circuits .........cocovevvveiviecccne e 13
5.6[5 Electrical isolation ... N 14
5.6/6 Maximum voltage on bUS ... A e 14
Data transmisSSiON ......cc.iiii i A e 14
Data format protoCol........cooiiiiiiii O e, 15

7.1 CharaCters ..o B e 15
711 GENETAl .. 15
7.112 Reserved characters.. s . i 15
7.113 Valid charaCters. ... e 15
7.114 Undefined chardCters........coooiiiiiiiiiii e 15
7.115 Character Symbols.......coooiii e 15
7.116 Manufacturer's mnemonic COAe .........coiviiiiiiiiiiiiiiieee e e, 15

7.2 Fields . o e 16
7.21 ] £/ o o R PP PSPSPRN NP 16
7.212 Address field ... 16
7.213 Data flelds ... 17
7.214 Checksum field ..o 18
7.2°5 Sequentiatmessage idemtifier fietd e 18

7.3 7Y a1 (T o ot PPN 18
7.3.1 General StrUCTUNE ... 18
7.3.2 Description of approved SENtENCES ........oviiiiiii i, 18
7.3.3 Parametric SENTENCES .......iniii i 19
7.3.4 Encapsulation SeNteNCES . ... 20
7.3.5 L UL VY= o1 (=T [ o1 PR 22
7.3.6 Proprietary SentenNCeS .. ..o 23
7.3.7 CommaNd SENEENCES .. .uiiiii e 23
7.3.8 Valid SENLENCES ..o 24
7.3.9 MUIti-SENTENCE MESSAGES .u it e e 24
7.3.10 Sentence transmission tiMing .......cooiiiiiii i 24

7.3.11 Additions to approved SENtENCES ......couiiuiiiiii e 25


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 -3-

7.3.12 Message reception timeout for multi-sentence method..........................llL 25
7.4 Error detection and handling ... 25
7.5 Handling of deprecated SENtENCES .......couiiiiiiiiii 25

8 DAlA CONTENT .. e 25
8.1 Character definitioNS ... ..o 25
8.2 Field definitions ... e 28
8.3 APProved SENTENCES ..o 31

8.3.1 General fOrmMal ... 31

8.3.2 AAM — Waypoint arrival alarm ... .o 31

8.3.3 ABK — AIS addressed and binary broadcast acknowledgement...................... 32

8.3|4 ABM — AIS addressed binary and safety related message .................o e 33

8.3|5 ACA — AIS channel assignment message .........ccooeevveiiineenenc e b f 34

8.3|6 ACK — Acknowledge alarm..........ccoooiiiiiiiiiic et e 35

8.3|7 ACN — Alert command .........oooiiiiiiii e @ e e 35

8.3|8 ACS — AIS channel management information source ...... .0 o ). 36

8.3|9 AGL — Alert group list ..o e e 37

8.3{10 AIR — AIS interrogation request .........cooooviviiiic g 37

8.3(11 AKD - Acknowledge detail alarm condition ........ a8 39

8.312 ALA — Report detailed alarm condition............00 oo 39

8.3113 ALC — Cyclic alert list ......cooviiiii e @ e e, 40

8.3114 ALF — Alert sentence ........oooooiiiii S 41

8.3|15 ALR — Set alarm state.......ccoooiiiii e e 44

8.3]16 APB - Heading/track controller (autopilot) sentence B...........coooeviii fenn. 44

8.3117 ARC — Alert command refused. s e 45

8.3(18 BBM — AIS broadcast binary;message .........ccoovveviiiiiiiiieieieeeeee e 45

8.3]19 BEC — Bearing and distance to waypoint — Dead reckoning .........c........ ). 46

8.3(20 BOD — Bearing origin te-destination..............coocooiiiiiii i 47

8.3|21 BWC - Bearing and distance to waypoint — Great circle........................ [....... 47

8.3[22 BWR - Bearing 'and distance to waypoint — Rhumb line....................... . 47

8.3[23 BWW — Bearing waypoint to waypoint...........ccooiiiiiiiiiii e 47

8.3|24 CUR — Water current layer — Multi-layer water current data ..................}....... 48

8.3[25 DBT < Depth below transducer ..........cccoviiiiiiiiiiiiiieeeee e e, 48

8.3|26 DDGC = Display dimming control ...........ccoiiiiiiiiiiiieecee e e 48

8.3|27 DOR — Door status detection ..........coiiiiiiiiiiii e 51

8.3|28 DPT — DePth e 53

8.3|29 DSC - Digital selective calling information...............ccooiiiii . 53

8.3.30 DSE — Expanded digital selective calling .............cooooiiiiiiii e, 54

8.3.31 DTM — Datum referenCe. ... .o 54

8.3.32 EPM — Command or report long equipment property value....................c..o...... 55

8.3.33 EPV — Command or report equipment property value................ccocoiiiin. 56

8.3.34 ETL — Engine telegraph operation status ..........c.ocooiiiiiiii 58

8.3.35 EVE — General eVent MeSSAQE . ..uiuiiiiiiiiie e 59

8.3.36 FIR — Fire detection . ... 59

8.3.37 FSI — Frequency set information ..............cooiii i, 60

8.3.38 GBS — GNSS satellite fault detection ... 61

8.3.39 GDC — GNSS differential correction...........ccooiiiiiiiiiii e 64

8.3.40 GEN — Generic binary information ..o 67

8.3.41 GFA — GNSS fix accuracy and integrity ........c..ooooiiiiiiiii 68

8.3.42 GGA — Global positioning system (GPS) fix data..............ccooovviiiiiiiiieen 69


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

-4 - IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024

8.3.43 GLL — Geographic position — Latitude/longitude..............ccooiiiiiiiiiiiiiniien 69
8.3.44 GNS — GNSS fiX data@ .oovuiiiiiici e 70
8.3.45 GRS — GNSS range residuals ..o 72
8.3.46 GSA — GNSS DOP and active satellites.........cccoviiiiiiii e 75
8.3.47 GST — GNSS pseudorange error statistics .........ocoiviiiiiii 78
8.3.48 GSV — GNSS satellites in VIEW ...oo.uiiiiiiii e 78
8.3.49 HBT — Heartbeat supervision sentence ... 81
8.3.50 HCR — Heading correction report ........c.o.oiuiiiiie e 81
8.3.51 HDG — Heading, deviation and variation ..............c..cooiiiiiiiiiici e, 82
8.3.52 HDT — Heading trUue ... e 82
8.3[53 HMR — Heading monitor receive ... ... . e eege e e, 82
8.3|54 HMS — Heading monitor set ..o e ba 83
8.3[55 HRM — Heel angle, roll period and roll amplitude measurement deyvice .|........ 83
8.3/56 HSC — Heading steering command ...........cccooeiiiiiiiiiiiice et e, 85
8.3|57 HSS — Hull stress surveillance systems ...........coovviv b MO 85
8.3|58 HTC - Heading/track control command; HTD — Heading frack control

o F= = T - PR UPUPRPRPRPRIIY! NPT 85
8.3|59 LR1 — AIS long-range reply sentence 1........ccoco. 8 87
8.3(60 LR2 — AIS long-range reply sentence 2........... ;v eeiveeiiiiieeieiieieeieeeeee e 87
8.3(61 LR3 — AIS long-range reply sentence 3......% . .cccoiiiiiiiiiiiiiiieeeee e 88
8.3|62 LRF — AIS long-range function..............dD 3o 88
8.3[63 LRI — AIS long-range interrogation.... S oo 89
8.3/64 MOB — Man over board notification.. = ... 90
8.3|65 MSK — MSK receiver interface sl e 91
8.3|66 MSS — MSK receiver signal status ...........cooviiiiiiiiii e 92
8.3|67 MTW — Water temperature s .o e 92
8.3(68 MWD — Wind directionand speed ........cccooiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee 92
8.3|69 MWV — Wind speed-and angle ..........coooeiiiiiiiiiiiieec e e 92
8.3[70 NAK — Negativeacknowledgement ............ccooiiiiiiiiiiiciieee e, 93
8.3|71 NLS — Navigation light status.........c.coiiiii 94
8.3|72 NRM — NAVTEX receiver Mask ......coccoiieieiiiiiieiieineeiee e e 95
8.3|73 NRX — MSI received MeSSage ......covvvviiiiiiieiieici e, 96
8.3|74 NSRu=Navigation status report..........cocooiiiiiiii 98
8.3|75 OSD —Own shipdata ......ccooooiiii e 99
8.3/ 76 POS — Device position and ship dimensions report or configuration

o702 1.4 =1 o o S PP R 100
8.3lZ%Z PRC — Pmlnnlqinn remote control status .. 101
8.3.78 RLM — Return liNK MeSSage ...c.uiuiiii i 102
8.3.79 RMA — Recommended minimum specific LORAN-C data .................cooooeaii. 103
8.3.80 RMB — Recommended minimum navigation information............................... 103
8.3.81 RMC - Recommended minimum specific GNSS data.................cocoeiin. 104
8.3.82 ROR — Rudder order status ........ooouiiiiiiiiii e 106
8.3.83 ROT — Rate Of tUIN oo 106
8.3.84 RPM — ReVOIULIONS ... 106
8.3.85 RRT — Report route transfer ..o 106
8.3.86 RSA — Rudder sensor angle..... ..o 108
8.3.87 RSD — Radar system data ........ccccooiiiiiiii e 108
8.3.88 I =R o T ) L= P 109
8.3.89 SEL — Selection report ... 109


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 -5-

8.3.90 SFI — Scanning frequency information ............ccccooiiiiiii i, 110
8.3.91 SLM — Steering location/mode ..........coooiiiiiiii 111
8.3.92 SM1 — SafetyNET Message, All Ships/NavArea ..........ccooeiiiiiiiiiiiiien, 112
8.3.93 SM2 — SafetyNET Message, Coastal Warning Area ...........ccoooveeveieieinennnnn. 114
8.3.94 SM3 — SafetyNET Message, Circular Area address ........c..coooieiiiiiiiinannn. 116
8.3.95 SM4 — SafetyNET Message, Rectangular Area Address ...........cccceeevvenennnnn. 118
8.3.96 SMB — IMO SafetyNET Message Body ......ccvviiiiiiiiiiiiiieee e 121
8.3.97 SMV — SafetyNET Message, Vessel in distress information ......................... 122
8.3.98 SPW — Security password SenteNCe........ccouiiniiiiiiiiiie e 124
8.3.99 SSD — AIS ship static data.........ooouiii 125
8.3[T00  STN — Multiple data TD ... . e g e 126
8.31101 THS — True heading and status ...........cccoccoiiiiiiiiiiiii e L 126
8.3[102 TLB —Target label......covenii e bt e 126
8.3[103 TLL — Target latitude and longitude ..ot e e 127
8.3|104 TRC — Thruster control data .........ccooooiiiiii W O 127
8.3[105 TRD — Thrusterresponse data...........cooveiiiiiiiiiiii @ e e 128
8.31106 TRL — AIS transmitter-non-functioning 10g ..........cc..Copeininiinii e, 128
8.3[107 TTD — Tracked targetdata..........ccccovniiiiiiii A e 129
8.31108 TTM — Tracked target message .......cooveuivine sl 132
8.31109 TUT — Transmission of multi-language text . .....ccooviiiiiiiniin e, 132
8.3|110 TXT — Text transmission ........ccoeeveeve S e 133
8.3|111  UID — User identification code transmiSsion ...........ccocooviiiiiiiinn fn, 134
8.3|112 VBC - Water-referenced and ground-referenced docking speed data ...|...... 134
8.31113 VBW — Dual ground/water speedi.........ccocoiiiiiiiiiiiiiiieeeeieceeee e o, 135
8.3|114 VDM — AIS VHF data-link mesSage.........coccoeeieiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeee e e 135
8.3|115 VDO - AIS VHF data-link-Qwn-vessel report ...........cccooeviiiiiiiiiieenen e, 136
8.3[116 VDR — Set and drift.... o0 e 137
8.3l117  VER — VerSiON c e e i ettt e 137
8.31118 VHW — Water speed and heading ........ccocoiiiiiiiiiiiiiieceeee o, 138
8.31119 VLW — Dual ground/water distance ..........c..ccooeiiiiiiiiiiiiiiiieciecee e o, 138
8.3|120 VPW - Speed measured parallel towind ... 138
8.3[121 VSD — AlS voyage static data..........coooeeeiiiiiiii e 138
8.3|122 VTG =*Course over ground and ground speed ..........cceeviviiiieeeienneennni e, 140
8.31123 MWAT — Water level detection..........coooiiiiii e e 140
8.3l 124~ \WCV — Waypoint closure veloCity ..........ccocveiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee e 141
8.31125, WNC — Distance waypoint to waypoint.........ccocooiiiiiiiiiniii e, 142
8.3. 126 WP — WaypPOINT T0CATION .. o o i e ie e eenneennsmnneennaennnnnnnnnnnnnannnnnnnennneens 142
8.3.127 XDR — Transducer measurements .........c.oiiiiiiiiiie e 142
8.3.128 XTE — Cross-track error, Mmeasured..........cccoouiuieiiiiiiiiii et 145
8.3.129 XTR — Cross-track error, dead reckoning.........cccoiiiiiiiii i, 145
8.3.130 ZDA —Time and date .......cooieiiiii e 146
8.3.131 ZDL - Time and distance to variable point.............cooiiiiiiiiii 146
8.3.132 ZFO — UTC and time from origin waypoint .............cooiiiiiiiiiiiieceeeee, 146
8.3.133 ZTG — UTC and time to destination waypoint............coooiiiiiiiii, 146
O AP A ONS e e 147
9.1 Example parametric SENTENCES .....ooiviiii 147
9.1.1 L= a1 =Y PPN 147
9.1.2 Example 1 — LORAN-C latitude/longitude .........c..coiiiiiiiiiiiiii e 147
9.1.3 Example 2 — LORAN-C arrival alarm...........cocooiiiiiiiiiee e 147


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

-6 - IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024

9.1.4 Example 3 — Proprietary sentence .......ccooviiiiiiiii e 148
9.1.5 Example 4 — RMA eXamples ..o 148
9.1.6 Example 5 — FSI eXamples ... 149
9.1.7 Example 6 — MSK/MSS eXamples .....c.oiuiiiiieiii e 149
9.1.8 Example 7 — DSC and DSE SentencCes ... ...ccoveiiiiiiiiiieiee e 150
9.1.9 Example 8 — FIR, DOR and WAT SeNntenCes ........cceevviiiiiiiieiiiiieiieeeeeieen 150

9.2 Example encapsulation sentences ... 151
9.3 Examples of receiver diagrams ........co.iiiiiiiiiii e 151
Annex A (informative) Example encapsulation sentence .........c.ccooeiiiiiiiiiiiiiin i, 152
A1 Example encapsulation sentence .........ccoviiiiii i 152
A.2 AlS VHF data-link message VDM sentence encapsulation example ..........a. ... 152
A3 Background discussion — Encapsulation coding .........cc.coooiiiiiem bt 152
A.4 Decoding the encapsulated string .......cccooiiiii it e 156
A.5 Conversion from symbols to binary bits........c..cooiiii @ A e 156
A.6 Organising the binary message data .............ccocoeviiinn O 157
A7 Interpreting the decoded binary strings .........ccooiiiiiii G e e 157
Annex B (normative) Guidelines for methods of testing and requiréd,test results .............. 158
B.1 General. .. .o Y e 158
B.2 Definition of environmental conditions for the tests (... e 158
B.3 Examination of the manufacturer's documentation ... 158
B.4 Test of hardware ........ccoooeiiiiiii e e 159
B.4.1 INterface UNitS.. ..o A e e 159
B.4.2 Input circuit test ... 159
B.4.3 Check of electrical isolation ... . ... 159
B.4.4 Maximum input voltage test@, .. ....coviviiii e 159
B.4.5 Test arrangement for performance tests according to IEC 60945..........)...... 159
B.4.6 Test under maximum;,interface workload ...............ccooii i 159
B.4.7 Test for correct parsing of sentences.........ccoooiiiii 160
B.4.8 Test under long'term conditions...........cccoviiiiiiiiii e 161
B.4.9 Protocol test'of the interface of the EUT ... 161
Annex @ (normative) Six=bit binary field conversion ...............cooiiiiiiiiiiiii 167
Annex O (normative)MAlarm system fields.......oooiii e 170
Annex B (informative) Example of use of FIR, DOR and WAT sentences ....................)..... 178
E.1 Example of the use of system status messages .........cc.oovvviviiiiiiiieenen e, 178
E.2 Use of system division COdes .......coiiiiiiiiiiiiiiii e 178
E.3 Send-complete-statis— e 179
E.4 Change measurement point status ..o 180
E.5 Point status change during a status update.............ooiiiii i 180
E.6 Failure in @ sUb-SYStem .. .. i 180
E.7 Status updates when a sub-system is in fault..............coo 181
E.8 Signal a correction of a sub-system fault................coooiiii 181
BB O G AP Y e 182
Figure 1 — Listener reCeive CirCUIL ... ... e eeaas 14
Figure 2 — Data transmission format ... 14
Figure 3 — Example 1, J-FET, N channel, opto-isolator based listener circuit ...................... 151
Figure 4 — Example 2, NPN opto-isolator based listener circuit .............c.coooiiiiiiiiinnnn. 151


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 -7-

Figure A.1 — Message data format ..........cooiiiiiiii 154
Figure A.2 — Work sheet for decoding and interpreting encapsulated string......................... 155
Figure C.1 — 6-bit binary code converted to valid IEC 61162-1 character ...............c.....oc.... 168
Figure C.2 — Valid IEC 61162-1 character converted to 6-bit binary code............................ 169
Figure E.1 — Example system diagram ........c.ooiiiiiiiiii e 179
Table 1 — Reserved characters ... e 26
Table 2 — Valid CharaCters ... e 26
Table 3 — Character SYMbDOl .. ... e 27
Table 4| Talker identifier mNemMONICS...... ..o B 28
Table 5[ Field type summary .........coiiiiiiie e e 30
Table A{1 — Example message from ITU-R M. 1371 ....oooiiiiiiiiiiiee B 153
Table B{1 — Example — Special characters ..........c..coooviiiiiiiiiieeee e G e 160
Table Bf2 — Example — Parsing .......ccooeeiiiiiiiiiiiicen DG 160
Table B{3 — Example — Future extensions ..o e 161
Table B{4 — Example — Data string GGA sent by the EUT to the 1&st receiver (listener)|...... 162
Table B{5 — Example — Checksum data sent ..........cc.ooeveee O 163
Table B{6 — Example — Data string GNS received by the EUT ... s 164
Table B{7 — Example — Checksum data received.......o e 165
Table B{8 — Example — Break of data line .............080 e 166
Table B|9 — Example — Receiving interval ... e e, 166
Table B{10 — Example — Talker ID ... s e e 166
Table C{1 — Six-bit binary field conversiontable...........c..ccooiiiii e 167
Table D{1 — System alarm fields ........o8 e 170



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

1

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9)

-8 - IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS - DIGITAL INTERFACES -

Part 1: Single talker and multiple listeners

FOREWORD

The International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization’c
all natjonal electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC is to promote”int

co-op
in add
Publid
prepa
may p

eration on all questions concerning standardization in the electrical and electronic fields /Ao thi
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IEC 61162-1 has been prepared by IEC technical committee 80: Maritime navigation and
radiocommunication equipment and systems. It is an International Standard.

This sixth edition cancels and replaces the fifth edition published in 2016. This edition
constitutes a technical revision.

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

a) alternative hardware is given in 5.1 which may now be as specified in this document or as
specified in IEC 61162-2;

b) the data transmission rate given in Clause 6 is now configurable. The default remains as

4 80

0 (bits/s) but higher rates may be provided;
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c) new identifiers have been added to Table 4;
d) new sentences AGL, EPM, GDC, NLS, SEL, SLM, SMV and VBC have been added;

e) revisions have been made to ABK, ABM, ACN, ALC, ALF, ARC, BBM, DDC, DTM, EPV, FIR,
GBS, GFA, GLL, GNS, GRS, GSA, GST, GSV, HRM, NRX, POS, RLM, ROR, RSA, TLB,
TTD, VSD and XDR;

f) the previous Annex A, Glossary, has been deleted as being of historical interest.

The text

of this International Standard is based on the following documents:
Draft Report on voting
80/1003/EDIS 80/1007/RVD

Full infgrmation on the voting for its approval can be found in the report on voting-indicated in

the abo

The language used for the development of this International Standard isEnglish.

e table.

This dogcument was drafted in accordance with ISO/IEC Directive§,Part 2, and deve|oped in
accordalnce with ISO/IEC Directives, Part 1 and ISO/IEC Directivesy IEC Supplement, gvailable

at www

described in greater detail at www.iec.ch/publications.

A list of
and rad
website

iec.ch/members_experts/refdocs. The main document, types developed by |EC are

all parts in the IEC 61162 series, published under the general title Maritime ngvigation
ocommunication equipment and systems — Digital interfaces, can be found on|the IEC

The committee has decided that the contents-of this document will remain unchanged puntil the

stability
specific

e reconfirmed,

e withdrawn, or

e revig

date indicated on the IEC website’ under webstore.iec.ch in the data relatefl to the
document. At this date, the document will be

ed.

IMPOR

TANT —-The "colour inside” logo on the cover page of this document indicates

that it containhs-colours which are considered to be useful for the correct understznding
of its ¢ontents. Users should therefore print this document using a colour print

r.
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INTRODUCTION

The |IEC 61162 series consists of 5 parts which specify digital interfaces for application in
marine navigation, radiocommunication and system integration, as follows:

IEC 61162-1: Single talker and multiple listeners;

IEC 61162-2: Single talker and multiple listeners, high speed transmission;
IEC 61162-3: Serial data instrument network;
IEC 61162-450: Multiple talkers and multiple listeners — Ethernet interconnection;

IEC 61162-460: Multiple talkers and multiple listeners — Ethernet interconnection — Safety

and sect |rify

IEC teclnical committee 80 interface standards are developed with input from manufg
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meet th
applicat
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rly to support the automatic identification” system and the voyage data recorg
ition also introduced a further type .of 'start of sentence delimiter. The cony|
r "$" was retained for the conventional sentences which are now called "pa
es". The new delimiter "!" identifies sentences that conform to special
lation.

th edition removed some sentences which were not in use, added some new s¢

e to satellite navigation receivers were expanded to facilitate the description
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This edition has been aligned where appropriate and possible with NMEA 0183 version 4.10.
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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

electronjic instruments, navigation and radiocommunication equipment when interconng

an appr

This do
one or n
as posit
a maxin
one me;

The ele
applicat
Since th
capabili

For app

For app
IEC 623
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cument is intended to support one-way serial data transmission from a.single
nore listeners. These data are in printable ASCII form and can include informat
on, speed, depth, frequency allocation, etc. Typical messages can-be from abg
um of 79 characters in length and generally require transmission no more rapi
bsage per second.

ons such as radar or video imagery, or intensive database or file transfer appli
ere is no provision for guaranteed delivery of messages and only limited error o
y, it is important this document is used with caution in all safety applications.

ications where a faster transmission rate is hecessary, IEC 61162-2 applies.

lications to shore based equipmenttof the automatic identification system (4
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45, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
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ctrical definitions in this document are not intended t0.accommodate high-bandwidth
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content
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General

ISO/IE

8859-1:1998, Information technology - 8-bit single-byte coded graphic chara

ter sets

- Part 1: Latin alphabet No. 1

ITU-T Recommendation X.27/V.11:1996, Electrical characteristics for balanced double-current

intercha

3 Ter

For the

nge circuits operating at data signalling rates up to 10 Mbit/s

ms and definitions

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

ISO and IEC maintain terminology databases for use in standardization at the following

address

e |EC
e |SO

es:

Electropedia: available at https://www.electropedia.org/

Online browsing platform: available at https://www.iso.org/obp
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3.1
listener
device which receives data from another device

3.2
talker
device which sends data to other devices

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

4 Manufacturer's documentation

Installatjon manuals provided for equipment that is intended to meet the requiremehts of this
documeht shall contain the following information:

a) identfification of the A and B signal lines (see Figure 1);
b) the ¢utput drive capability as a talker;

c) a list 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 list of sentences and associated data fields that are required as a listener;
f) the gurrent software and hardware revision, if this is relevant to the interface;

g) an e]ectrical description or schematic of the listener/alker input/output circuits citing actual
components and devices used, including connector'type and part number;

h) the yersion number and date of update of the@tandard for which compliance is sought;
i) list df supported baud rates (bits/s) including any limitations per each baud rate supported.

5 Harndware specification

5.1 General

NOTE Guidelines on methods of testing are given in Annex B.

One talker and multiple (disteners may be connected in parallel over an interconnecting wire.
The number of listeners depends on the output capability and input drive requirements of
individupl devices.

There afe two alternatives for the hardware:

1) method/based on 5.2 to 5.6;
2) method based on IEC 61T162-2.

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 document are the signal lines A and B, and shield (see
Figure 1).
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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 Ellectrical signal characteristics
5.6.1 General

5.6 desgribes 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 (see Figure 2 for the stop bit).

The active, spacing, logical 0, ON or start bit states are.defined by a positive voltage gn line A
with respect to line B (see Figure 2 for the start bit).

NOTE The polarity of an output can be easily checked withsa multi-meter. If there is no output message (|dle state)
or only a hort message each second, where most of the\time the output is in idle state, it can be measured about
2 V to 5 ] at the output with positive polarity at line B.

The abdve A with respect to B levels are inverted from the voltage input/output requirements of
standargd UARTs and that many line drivers and receivers provide a logic inversion.

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 signaltA‘and the return B shall meet, as a minimum, the requirements of
ITU-T Recommendatiop X27/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 anfl power
dissipatTon dt the opto-diode as shown in Figure 1. Reference to example circuits is madg in 9.3.

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, 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 /
r shield and ship’s ground or power. Isolation frem/ship’s ground is required.

Maximum voltage on bus

imum applied voltage between signal lines A and B and between either line ang
in accordance with ITU-T Recommendation X.27/V.11.

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

a transmission

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

illustrated by Figure 2.

The foll

bwing-parameters are used:

IEC

\, return

ground

B circuit
n either

ransmitted in.sefial asynchronous form in accordance with the standards refergnced in

first, as

e baud rate default and required is 4 800, higher baud rates are allowed based on equipment
configuration setup;

e data

e stop

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

DO D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 |

— Data bits I— Stop bit
Start bit

IEC

Figure 2 — Data transmission format
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a format protocol

haracters

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

7.1.3

The vali
those dé

71.4

ASCIl v
and sha

When it
reserve
sentenc

The res
the HEX

o to sq
e to sq

e to sd

IEC 609
and disj

71.5

Reserved characters

r code delimiting, shall not be used in data fields.

Valid characters

d character set consists of all printable ASCII characters (HEX 20-t0"HEX 7E)
bfined as reserved characters. The list of the valid character set is given in 8.1 (7]

Undefined characters

nlues not specified as either "reserved characters" or'valid characters" are ¢
Il not be transmitted at any time.

is necessary to communicate an 8-bit character defined by ISO/IEC 8859-1 {
j character (Table 1) or not listed in Tablef.as a valid character (e.g. in a prg
e or text sentence), three characters shall’be used.

value of the character to be communicated. For example:

nd heading as "127.5°", transmit "127.5 *"F8";
nd the reserved characters'<CR><LF>, transmit ""0D*0A";

nd the reserved character "A", transmit ""5E".

45 states that, as_a minimum requirement, English language shall be used for
lays. Other languages/characters are only supported by the TUT sentence.

Character symbols

When individual characters are used in this document to define units of measurer

(Table 1). These

ing, and

except
able 2).

xcluded

hat is a
prietary

erved character " (HEX 5E) is followed by two ASCII characters (0-9, A-F) representing

controls

nent, to

indicate

the type of data field, type of sentence, etc., they shall be interpreted accordin

g to the

charact

7.1.6

rsympotim 8-t Tabte 3):

Manufacturer's mnemonic code

The NMEA secretariat maintains the master reference list which comprises manufacturer’s
mnemonic codes registered and formally adopted by NMEA" and used by this document.

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

NMEA 0183 Technical Standards Committee

7 Riggs Ave e-mail: info@nmea.org
Servana Pk, Maryland 21146, USA Phone: +1 410 975 9450
web site http://www.nmea.org
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7.2  Fields
7.21 String

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

7.2.2 Address field
7.2.21 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
parametiric and delimited field composition rules as described in 7.3.3. The "!'\ delimiter
identifies sentences that conform to the special-purpose encapsulation and non-delimifed field
composition rules as described in 7.3.4. Characters within the address field are limited [to digits
and uppler case letters. The address field shall not be a null field. Only sentences 'with the three
types off address fields described in 7.2.2.2 to 7.2.2.4 shall be transmitted.

7.2.2.2 Approved address field

Approved address fields consist of five digits and upper case letter-Characters definedq by this
documept. The first two characters are the talker identifier, listed\in 8.2 (Table 4) or derailed in
individupl equipment standards or in any Publicly Available(Specification (PAS). The talker
identifier serves to define the nature of the data being transmitted.

NOTE If|{there is no suitable talker identifier specified in Table h\or in any equipment standard or in anly Publicly
Available [Specification, then make an application to specify a suitable talker identifier to the IEC TC 80. Wh|le waiting
for the puplication of the suitable talker identifier, one can always use the generic UP, see Table 4.

Devices| that have the capability to transmit data from multiple sources shall trangmit the
approprl|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 arg combined into a position fix).

Devices| capable of re-transmitting data from other sources shall use the appropriate igdentifier
(for example GPS receiversitransmitting heading data shall not transmit §GPHCD un]ess the
compasp heading is actually derived from the GPS signals).

The next three chafacters 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 fieid consists of five characters and 1S used for the purpose of requesting
transmission of a specific sentence on a separate bus from an identified talker.

The first two characters are the talker identifier of the device requesting data, the next two
characters are the talker identifier of the device being addressed and the final character is the
query character "Q".

7.2.2.4 Proprietary address field

The proprietary address field consists of the proprietary character "P" followed by a three-
character manufacturer's mnemonic code (see 7.1.6), used to identify the talker issuing
a proprietary sentence, and any additional characters as required.
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7.2.3 Data fields
7.2.31 General

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

Because of the presence of variable data fields and null fields, specific data fields shall only be
located within a sentence by observing the field delimiters ",". Therefore, it is essential for the

listener to locate fields by counting delimiters rather than counting the total number of
characters_received from the start of the sentence

7.2.3.2 Variable length fields

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

Variablg length fields may be alphanumeric or numeric fields. Mariable numeric fie|[ds may
contain ja decimal point and may contain leading or trailing zeros.

7.2.3.3 Data field types

Data fie|ds may be alpha, numeric, alphanumeric, variable length, fixed length or fixed/variable
(with a portion fixed in length while the remainder varies). Some fields are constant, with their
value dictated by a specific sentence definition. The allowable field types are summgrized 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.

¢ Nullffields should be used whenthe value is unreliable or not available unless the sentence
desgription provides sentence specific guidance or provides another method tq inform
unrefliability or not availability. For example, if heading information were not ayailable,
sending data of "000™)is misleading because a user cannot distinguish between "000"
meahing no data andja legitimate heading of "000". However, a null field, with no characters
at all, clearly indicates that no data is being transmitted.

e Null|fields may-be used when having a special meaning in the description of a segntence.
For example'to indicate that the value is unchanged or to shorten the sentence infa multi-
sentencé message when another sentence in the message has provided the value.

NOTE There—are—eases—where—previous—editions—ef—this—deeument—use—nuHfieldsFferpurpeses—other than the
indication of unreliable or unavailable data without this usage being explicitly stated in the sentence definition. To
ensure compatibility with such equipment, these null fields can be assessed on a case-by-case basis with the null
field being treated as unreliable, unavailable, to be ignored, or to be treated otherwise (such as the sentence being
rejected) etc., as applicable.

Sentence descriptions regarding null field use take precedence.

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

non noxn
Rl ’

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

A checksum field shall be transmitted in all sentences. The checksum field is the last field in a
sentence and follows the checksum delimiter character "*". The checksum is the eight-bit
exclusive OR (no start or stop bits) of all characters in the sentence, including "," and "A"
delimiters, between but not including the "$" or "I" and the "*" delimiters.

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

Examples of the checksum field are:

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

7.2.5 Sequential message identifier field

sentence message. This field may be null field for a multi-sentence méssage construcied from
only a sfingle sentence. This field applies only to a single sentence formatter, and is not used
to assotiate different sentence formatters. This field is incremented each time a new multi-
sentencke message is generated with the same sentence formatter. This field’s value is|reset to
zero whien it is incremented beyond the defined maximum¢{yalue. This field’s maximum value,
size, anld format of this field is determined by the applicable sentence definition in Clause 8.
This is gne of three key fields supporting the multi-sentence message capability (see 7.3.9).

This iS}field that is critical to identifying groups of 2 or more sentences that make up|a multi-
c

7.3 Sentences
7.3.1 General structure

7.3 desg¢ribes the general structure of sentences. Details of specific sentence formats afe found
in 8.3. Some sentences may specify additional rules beyond the general limitations given in this
document. Such additional rules may. include defining some fields as fixed length, numeric or
text only, not allowed to be a nulkfield, transmitted with a certain frequency, etc.

The makimum number of characters in a sentence shall be 82, consisting of a maxjmum of
79 characters between the)starting delimiter "$" or "!" and the terminating delimiter <CR><LF>.

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

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

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

7.3.2 Description of approved sentences

Approved sentences are those designed for general use and detailed in this document (see 8.3)
or detailed in individual equipment standards or in any Publicly Available Specification. In case
of multiple specifications for an approved sentence, the one which is newest based on the
publication date takes precedence. When a deprecated sentence has been replaced by an
approved sentence, this is indicated in 8.3 by a note.
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Other sentences, not recommended for new designs, may be found in practice.

NOTE Such sentences are listed in NMEA 0183. Information on such sentences can be obtained from the National
Marine Electronics Association (NMEA) (see 7.3.6).

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

ASCII HEX Description
"$" or "I" 24 or 21 — start of sentence
<address field> — talker identifier and sentence formatter
["," <data field>] — zero or more data fields
" <dTla fretd>}
"*" <chlecksum field> — checksum field
<CR>4LF> 0D 0A — end of sentence
7.3.3 Parametric sentences
7.3.3.1 Description
These gentences start with the "$" delimiter, and represent the majority of sentences|defined
by this |document. This sentence structure, with delimited and defined data fields|, is the
preferred method for conveying information.
The basgfic rules for parametric sentence structures are:
e the gentence begins with the "$" delimiter;
e only| approved sentence formatters ;are allowed. Formatters used by special-purpose
encapsulation sentences shall not 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 apd often
desgribed in detail by this'document;
e encgpsulated non-delimited data fields are not allowed.
7.3.3.2 Structure
The follpwing“provides a summary explanation of the approved parametric sentence stfucture:

$aaccc,

¢->-¢*hh<CR><LF>

ASCII
ll$ll

aaccc

HEX Description

24 Start of sentence: starting delimiter.

Address field: alphanumeric characters identifying type of

talker, and sentence formatter. The first two characters i

dentify

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 no data in a field.
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HEX Description

Data sentence block: follows address field and is a series of
data fields containing all of the data to be transmitted. Data field

sequence is fixed and identified by the third and subs
characters of the address field (the sentence formatter
fields may be of variable length and are preceded by del

equent
). Data
imiters

2A checksum delimiter: follows last data field of the sentence. It

indicates that the following two alpha-numeric character
the HEX value of the checksum.

s show

Checksum _field: the absolute value calculated by

of each character in the sentence between, but exéludi

significant four bits of the result are converted to two
characters (0-9, A-F (upper case)) for transmission. Th
significant character is transmitted first. The checksum
required in all cases.

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

Encapsulation sentences
Description

entences start with the "!" delimiter. The function of this special-purpose s
b is to provide a means to convey infdgrmation, when the specific data co
N or greater information bandwidth is_needed. This is similar to a modem that t
ion without knowing how the information is to be decoded or interpreted.

The basdlic rules for encapsulation sentence structures are:

the 1

only
sent

only
only
only

encd
iden

entence begins with the delimiter;

approved sentence formatters are allowed. Formatters used by conventional pa
ences shall not be‘retised. See 8.2;

valid charactefs are allowed. See 8.1 (Table 1 and Table 2);
approved field types are allowed. See 8.2 (Table 5);
six-bit.coding may be used to create encapsulated data fields. See 8.2 (Table

psulated data fields may consist of any number of parameters, and their conte

lified or described by this document;

exclusive-OR'ing the eight data bits (no start bits or stgp bits)

ng, "$"

and "*". The hexadecimal value of the most significant and least

ASCII
e most
field is

entence
ntent is
ransfers

rametric

5);

nt is not

the sentence shall be defined with one encapsulated data field and any number of
parametric data fields separated by the "," data field delimiter. The encapsulated data field
shall always be the second to last data field in the sentence, not counting the checksum

field

. See 7.2.3;

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

the sentence contains a "sentence number" field. See 7.3.4.2,

the sentence contains a "sequential message identifier" field. See 7.3.4.2;

the sentence contains a "fill-bits" field immediately following the encapsulated data field.
The fill-bits field shall always be the last data field in the sentence, not counting the
checksum field. See 7.3.4.2.

This method to convey information is to be used only when absolutely necessary, and will only
be considered when one or both of two conditions are true, and when there is no alternative.
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Condition 1: The data parameters are unknown by devices having to convey the information.
For example, the ABM and BBM sentences meet this condition, because the content is not
known to the automatic identification system (AIS).

Condition 2: When information requires a significantly higher data rate than can be achieved by
the default IEC 61162-1 (4 800 Bd) and default IEC 61162-2 (38 400 Bd) standards, utilizing
parametric sentences.

By encapsulating a large amount of information, the number of overhead characters, such as
"." field delimiters can be reduced, resulting in higher data transfer rates. It is very unusual for
this second condition to be fulfilled. As an example, an AIS has a data rate capability of 4 500
messages per minute, and satisfies this condition, resulting in the VDM and VDO sentences.

7.3.4.2 Structure

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

laaccc,q1,x2,x3,c---¢,x4*hh<CR><LF>

ASCII HEX description
" 21 start of sentence: starting deliniter.
aaccc address field: alphanumeric characters identifying type of

talker, and sentence formatter. The first two characters identify
the talker. The last three are the sentence formatter mngmonic
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 delimitéf: starts each field except address and chgcksum
fields. If_itvis followed by a null field, it is all that rempins to
indicate:no data in a field.

x1 total.number of sentences field: encapsulated information often
fequires 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.

X2 sentence number field: encapsulated information often requires
more than one sentence. This field identifies which sent¢nce of
the total number of sentences this is. This may be fixed or
variable length and is defined by the sentence definitiongin 8.3.

x3 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. This field is incremented each time an encapsulated
message 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 value and size of this field are determined by the
applicable sentence definitions in Clause 8.
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description

data sentence block: follows sequential message identifier field
and is a series of data fields consisting of one or more
parametric 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

shall always be the second to the last data field in the sentence.

fill-bits field: this field represents the number of fill-bits added
to complete the last six-bit coded character. This field is

LLES]]

hh

<CR>d

7.3.5

7.3.5.1

2A

LF> 0D OA

Query sentences

Description

d data
field. To encapsulate, the number of binary bits shall be a
multiple of six. If it is not, one to five fill-bits are @ddefl. This
field shall be set to zero when no fill-bits have been-adde¢d. The
fill-bits field shall always be the last data field in*the sentence.
This shall not be a null field.

H pu | pu | o - aliatol £o11 4l lat
rcyuncu arirua olrirall IIIIIIICUIGLUI)’ TUTTOwW U1C - TlTbapouildal

checksum delimiter: follows the last data\field of the sengtence.
It indicates that the following two,alphanumeric chafacters
show the HEX value of the checksum:

checksum field: the absolute value calculated by exdlusive-
OR'ing the 8 data bits (no’,start bits or stop bits) of each
character in the sentence{ between, but excluding "!" gnd "*".
The hexadecimal valué/of the most significant and least
significant four bits of\the result are converted to two| ASCII
characters (0-9, A-F\(upper case)) for transmission. The most
significant characteér is transmitted first. The checksum [field is
required in all transmitted sentences.

end of senténce: sentence terminating delimiter.

Query dentences are intended to request approved sentences to be transmitted in a|form of

two-wayf communication.) The use of query sentences implies that the listener shall Have the
capabilify of being_a-talker with its own bus. Query sentences shall always be construgted with
the "$" gtart of sentence delimiter.
The apgroyed)query sentence contains, in the order shown, the following elements:

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

<ccc> approved sentence formatter of data being requested

LS

<checksum field>
<CR><LF>

0D OA

checksum field

end of sentence
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7.3.5.2 Reply to query sentence

The reply to a query sentence is the approved sentence that was requested. The use of query
sentences requires cooperation between the devices that are interconnected. A reply to a query
sentence 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 document; these provide a means for
manufacturers to use the sentence structure definitions of this document to transfer data which
does not fall within the scope of approved sentences. This will generally be for one of the
followingreasons:

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

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

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

ASCII HEX description

"$" 24 start of sentence

"pP" 50 proprietary sentence ID

<aaa> manufacturer's’mnemonic code (see 7.1.6)
[<valid|characters,"" and "," >] manufacturer's data

"*"<chg¢cksum field> checksum field

<CR>4LF> 0D 0A end'of sentence

Proprietary sentences shall in€lude checksums and conform to requirements limitind overall
sentencg length. Manufacturer's data fields shall contain only valid characters but may|include
"A" and |"," for delimiting dr-as manufacturer’s data. Details of proprietary data fields|are not
included in this document.and need not be submitted for approval. However, it is required that
such septences be published in the manufacturer’s manuals for reference.

7.3.7 Command sentences

Commapd,sentences are those that provide an ability to alter or change the configurdation or
operatigm\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 report of current settings is required.

Some command sentences cannot be queried and provide a different sentence formatter for
status information, so they should not be misinterpreted. This is the case with the HTC
sentence. The HTD sentence is provided to determine the status of a heading control system’s
settings. There is a high possibility of misinterpretation if a device receives a query sentence
for a HTC sentence, and erroneously provides the HTC sentence.

The ACA sentence is an example of a command sentence that can also be queried to determine
the status of the current settings. The ACA sentence definition provides a field that, when set
to any valid value, identifies the sentence as a status of current settings and not a command to
change settings. There is a high probability of misinterpreting this sentence because the field
is used for two distinct purposes at the same time.
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To avoid any possibility of misinterpretation and to satisfy the requirements of the voyage data
recorder required to be carried on ships under the SOLAS Convention, a clear 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
sentence". Command sentences shall contain the "Sentence status flag" field.

Field formatter Description

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

This field shall not be a null field.

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

This field shall contain a "C" when the sentenhce is a configuration
command to change settings. A sentence without a "C" in this field is not
a command. If a designated command sertence cannot be qudried, as
stated in the sentence’s definition, this field*shall always be set fo "C".

Where data fields are null fields in a comimand sentence (sentenge status
flag = C), there is no change in thein'setting. When a configuratlon data
field is a null field 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 sengtences.
Sentendes of any other form are non-valid\and shall not be transmitted on the bus.

7.3.9 Multi-sentence messages

Multi-sentence messages may(bge transmitted where a data message exceeds the gvailable
character space in a single sentence formatter. All the sentences in a multi-sentence message
use thel same sentence _formatter. The key fields supporting the multi-sentence message
capability shall alwaysbe.included, without exception. These required fields are: total{[number
of sentgénces, sentence’ number, and sequential message identifier fields. Only sentence
definitions containing‘these fields may be used to form messages. If a multi-sentence message
is consfructed from one sentence, then the total number of sentences, sentence number or
sequenfial message identifier fields may be null or may contain "1" as the value. The TUT and
VDM sehtences are good examples of how a sentence is defined to provide these capabilities.

The listener has to check that multi-sentences are contiguous. A multi-sentence message may
be interrupted by a higher priority message such as an alarm sentence, and thus the original
message shall be discarded as incomplete and the listener has to await a re-transmission.

If an error occurs in any sentence of a multi-sentence message, the listener shall 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 approved
sentence definitions (see 8.3). When not specified, the rate shall be consistent with the basic
measurement or calculation cycle but generally not more frequently than once per second.
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It is desirable that sentences be transmitted with minimum inter-character spacing, preferably
as a near continuous burst, but under no circumstance shall the time to complete the
transmission of a sentence be greater than 1 s.

7.3.11 Additions to approved sentences

In order to allow for improvements or additions, future revisions of IEC 61162-1 may modify
existing sentences by adding new data fields after the last data field but before the checksum
delimiter character "*" and checksum field. Listeners shall determine the end of the sentence
by recognition of "<CR><LF>" and "*" rather than by counting field delimiters. The checksum
value shall be computed on all received characters between, but not including, "$" or "!" and "*"
whether or not the listener recognizes all fields.

7.3.12 | Message reception timeout for multi-sentence method

7.3.10 gpecifies the timeout for each separate sentence within the message. TheArangmission
of multitsentence message may be interrupted by higher priority messages,(see 7.3|9). The
messagg reception timeout is 5 s after the last reception of a sentence related to the message.
The timg¢out also occurs if a newer instance of the same message has been received.

If the timeout expires, the listener shall discard the whole message.and be prepared to|receive
the mesjsage again upon the next transmission.

7.4  Error detection and handling
Listening devices shall detect errors in data transmission including:

a) chegksum error (see 7.2.4);
b) invalid characters (see 7.1.3);

c) incofrect length of address field (see. 722.2), and data fields as specified within sentence
definitions;

d) time|out of sentence transfer (see ¥:3.10).

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

7.5 Handling of deprecated sentences

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

Generally,im each of the deprecated sentences, a reference is made to a replacement sentence
in the current edition of the standard. Manuiacturers are urged to use the currently
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.
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Table 1 — Reserved characters

ASCII HEX DEC Description
<CR> 0D 13 Carriage return
<LF> 0A 10 Line feed — End of sentence delimiter
$ 24 36 Start of sentence delimiter
* 2A 42 Checksum field delimiter
s 2C 44 Field delimiter
! 21 33 Start of encapsulation sentence delimiter
\ 5C 92 TAG block delimiter
5E 94 Code delimiter for HEX representation of ISONEL 8859-1
(ASCII) characters
- 7E 126 Reserved for future use
<del> T7F 127 Reserved for future use
Table 2 — Valid characters
ASC]|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
Reseryed 2A 42 J 4A 74 j 6A 106
+ 2B 43 K 4B 75 k 6B 107
Reseryed 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 36 48 P 56 86 P 12, 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 \Y 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 91 { 7B 123
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ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
< 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 vald; warning 11ag clear; Auto; Ampere, ASCIT, ACKnowledged, Adtivation,
Autonomous
a Alphabet character variable A through Z or a through z
B Bar (pressure, 1 000 mb = 100 kPa (Pascal(Pa))), Bottom, Broadcast, Bridge
C Celsius (Degrees); Course-up, Caution, Engine Control Room
c Valid character; Calculating
D Degrees (of arc), Differential
E Error; East; Engine, Estimated, Engine side/local
F Fathoms (1 fathom equals 1,828 766 m), Float RTK
f Feet (1 foot equals 0,304 79 m)
G Great circle; Green
g Good
H Compass heading; Head-up; Hertz; Humidity.Alarm state (Threshold exceeded), Harbor mofde
h Hours; HEX number
| Inches (1 inch equals 0,025 4 m)
J Input operation completed, Alarm(State (Extreme threshold exceeded)
K Kilometres; km/h; kg/m3, AlarnTstate (Extreme low threshold exceeded)
k Kilograms
L Left; Local; Lost target, ‘Alarm state (Low threshold exceeded)
| Latitude; Litres; (/s

M Metres; m/s; Magnetic; Manual; Cubic metres, Manual input mode

m Minutes; message

N Nautical miles; Knots; North; North-up; Newtons, Normal state, No fix

n Numeral; address
P Purple; Proprietary (only when following "$" or "I"); Position sensor; Per cent; Pascal (presslre),
Precise, Port wing

Q Query; Target-being-acquired, Override

R R_ight; R_humb line; Red; Relative; Reference; Radar tracking; revolutions/min (RPM), Real time

kinematic

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

Status, Safe, Simulator mode, Starboard wing
Seconds; Six-bit number
T Time difference; True; Track; Tracked target
t Test
U Dead reckoning estimate, unsafe
u Sign, if minus "-" (HEX 2D)
\Y Data invalid; No; Warning flag set; Manual; Volt, Not acknowledged, Not in use

West; Water; Wheelover, Wing
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Symbol Definition
X Numeric character variable
y Longitude
4 Time

8.2 Field definitions

Field definitions are indicated in Table 4 and Table 5.

Table 4 — Talker identifier mnemonics

I
Talker device IdeJitifier
Heading| control system (autopilot) general NG
magnetic \P
Automatic identification system Al
Bilge sy$tem Bl
Bridge nfavigational watch alarm system BN
BAM central alert management function CA
Commuijications: digital selective calling (DSC) CD
data receiver LR
satellite CS
radio-telephone (MF/HF) CT
radio-telephone (VHF) CV
scanning receiver CX
Direction finder DF
Duplex repeater station DU
Electronjc chart system (ECS) F
Electronjc chart display and informatien system (ECDIS) El
Emergency locator E
Emergency position indicating-radio beacon (EPIRB) E
Engine oom monitoring System E
Fire doof controllerfimionitoring system FD
Fire extipguisher-system FE
Fire detgction system FR
Fire sprinktersystem -S
Galileo positioning system GA
BeiDou navigation satellite system (BDS) 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
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Talker device Identifier

Hull door controller/monitoring system HD
Hull stress monitoring HS
Integrated communication system IC
Integrated instrumentation I
Integrated navigation IN
Automation — Alarm and monitoring system JA
Automation — Reefer monitoring system JB
Automation — Power management system JC
Automation — Propulsion control system JD
Automatjon — Engine control console JE
Automation — Propulsion boiler IJF
Automatjon — Auxiliary boiler G
Automation — Electronic governor system IH
LORAN:|LORAN-C | C
Network|device ND
Navigatipn light controller NL
Night vigion NV
Proprietary code P
Radar apd/or radar plotting RA
Electronjc record book RB
Propulsipn machinery including remote control RC
Rudder angle indicator RI
Inclinometer RP
Steering| control system/device BC
Sounder, depth 5D
Steering| gear/steering engine bG
Serial tg network gateway function (SNGF) Sl
System management bM
Electronjc positioning system, other/general BN
Sounder|, scanning BS
Track cqntrol system IC
Turn rate iddicator W
Microprocessor controtter P
(0<=#<=9) User configured talker identifier? U#
Velocity sensors: Doppler, other/general VD

speed log, water, magnetic VM

speed log, water, mechanical VW
Voyage data recorder VR
Watertight door controller/monitoring system WD
Water level detection system WL
Transducer YX
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Talker device Identifier
Timekeeper, time/date: atomic clock ZA
chronometer ZC
quartz ZQ
radio update yAY,
Weather instrument Wi

a

The U# talker identifier does not convey the nature of the device transmitting the sentence, and shall 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.

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, warping-flag set

Latitude me.n

Fixed/variable length field:

degrees/minutes d@nd decimal — two fixed digits of d

bgrees,

two fixed digitscofyminutes and a variable number of| digits

for a decimaldfraction of minutes. Leading zeros alw
included forndegrees and minutes to maintain fixed |
The decimal*point and associated decimal fraction 4
optional if-full resolution is not required.

ays
ength.
re

Longitud

[

YYyyy.yy

Fixed/variable length field:

degrees/minutes and decimal — three fixed digits of
degrees, two fixed digits of minutes and a variable 1
of digits for a decimal fraction of minutes. Leading 2
always included for degrees and minutes to maintai
length. The decimal point and associated decimal fr|
are optional if full resolution is not required.

umber
eros

h fixed
hction

Time hhmmss.ss

Fixed/variable length field:

hours/minutes/seconds and decimal — two fixed digi
hours, two fixed digits of minutes, two fixed digits of
seconds and a variable number of digits for decimal
of seconds. Leading zeros always included for hour
minutes and seconds to maintain fixed length. The g
point and associated decimal fraction are optional if
resolution is not required.

s of

fraction
P
ecimal
full

Defined [field

Some fields are specified to contain pre-defined cor]
most often alpha characters. Such a field is indicat¢

stants,
d in this

document by the presence of one or more valid cha

acters.

Excluded from the list of allowable characters are the

following which are used to indicate field types withi

n this

document: "A", "a", "c¢", "hh", "hhmmss.ss", "llIL.II", "X",

"yyyyy.yy".
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Field type Symbol Definition

Numeric value fields

Variable numbers X.X Variable length integer or floating numeric field. Optional
leading and trailing zeros. The decimal point and
associated decimal fraction are optional if full resolution is
not required (example: 73.10 = 73.1 = 073.1 = 73). The
specific use of this formatter and restrictions (for example
integer, range) is defined in the sentence definition.

Fixed HEX field hh- Fixed length HEX numbers only, MSB on the left.
Variable 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. SeeAnnex 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'fower-case alphg
characters.

Fixed ndmber field XX- Fixed length field of numeri€ characters.

Fixed tekt field cc- Fixed length field of valid characters.

The follgwing considerations have to be taken into account:
* Spades shall only be used in variable text fields.

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

* Unitg of measure fields are appropriate characters from-the symbol table (Table 3) unless a specific §init of
measure is indicated.

+ 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 representedlas hhhhh between delimiters in a sentence definition|

8.3 Approved sentences
8.3.1 General format

General format of printed sentence information:
{mnemonic} — {name}

{definition paragraph}

$--{sentence}

{field descriptions}

start of sentence and talker ID

8.3.2 AAM - Waypoint arrival alarm

Status of arrival (entering the arrival circle, or passing the perpendicular of the course line) at
waypoint c--c.
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$--AAM,A A, x.x,N,c--c*hh<CR><LF>

U‘I— Waypoint ID

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

8.3.3 ABK - AIS addressed and binary broadcast acknowledgement

The ABK-sentence is generated when a transaction, initiated by reception of an ABM,
BBM s ; .

succesq or failure of a requested ABM broadcast of either ITU-R M.1371 Messages
The ABK process utilises the information received in ITU-R M.1371 Messages 7.and 1
receptign of either a VHF Data-link Message 7 or 13, or the failure of Messages’ 6 or
AIS unif delivers the ABK sentence to the external application. This sentenceis also
report t¢ the external application the AIS unit’s handling of the ABM (ITU{R,M.1371 M
6, 12, 2p and 26), AIR (ITU-R M.1371 Message 15) and BBM (ITU-R M.1371 Messags
25 and 26) sentences. The external application initiates an interrogation through the us
AlIR-sentence, or a broadcast through the use of the BBM sentencée. The AIS unit gene
ABK sentence to report the outcome of the ABM, AIR, or BBM broadcast process.

$--ABK] XXXXXXXXX,a,X.X,X,X*hh<«CR><LF>

\\LI— Type of acknowledgement

Message sequence number4)
ITU-R M.1371 Message |B)
AIS channel of reception?
MMSI of the addressed AIS unit"

Commentsg:

1) Identifies the distant addressed AIS unjt involved with the acknowledgement. If more than one MM§
addrgssed (ITU-R M.1371 Messages 5 and 16), the MMSI of the first distant AIS unit, identified in the
is thg MMSI reported here. This shall be a null field when the ITU-R M.1371 Message type is 8 or 14.

2) Indication of the VHF data link\ehannel upon which a Message type 7 or 13 acknowledgement was red
"A" indicates reception on‘channel A. A "B" indicates reception on channel B. Otherwise shall be a nu

3) This findicates to the external application the type of ITU-R M.1371 message that this ABK se
addrgssing. Also see the message IDs listed in comment 4).

4) The message seqdénce number, together with the Message ID and MMSI of the addressed AIS unit
identifies a previously received ABM, AIR, or BBM sentence. Generation of an ABK sentence makes a
messpge idéntifier available for re-use. The message ID determines the source of the message
number. ;The/following lists the source by message ID:

AIR, or
out the
6 or 12.
3. Upon
12, the
used to
bssages
s 8, 14,
e of the
Fates an

| is being
message,

eived. An
| field.

ntence is

uniquely
sequence
sequence

ITU-R M\1371 Message ID Message sequence number source

6 sequential message identifier from ABM sentence

7 addressed AIS unit’'s Message 7 sequence number

8 sequential message identifier from BBM sentence

12 sequential message identifier from ABM sentence

13 addressed AIS unit’'s Message 13 sequence number

14 sequential message identifier from BBM sentence

15 no source, the message sequence number shall be a null field

25 sequential message identifier from ABM or BBM sentence (structured binary data)

26 sequential message identifier from ABM or BBM sentence (structured binary data)

70 sequential message identifier from ABM or BBM sentence (unstructured binary data)

71 sequential message identifier from ABM or BBM sentence (unstructured binary data)
5) Acknowledgements provided are:

0 = Message (6 or 12) successfully received by the addressed AIS unit,
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= Message (6 or 12) was broadcast, but no acknowledgement by the addressed AIS unit,
= message could not be broadcast (i.e. quantity of encapsulated data exceeds five slots),
= requested broadcast of Message (8, 14, 15, 25 or 26) has been successfully completed,

= late reception of a Message 7 or 13 acknowledgement that was addressed to this AIS unit (

and referenced as a valid transaction.

ABM - AIS addressed binary and safety related message

own ship)

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 |
or 26 wi
number
AIS unif
Messag
messag
generat

confirmed through the use of the "Addressed Binary and safety related

Acknow
an ABK
transmis

1--ABM

Comment|
1) Thet
The f
The {

All s¢

not c
2) This

"Seq

will depend on the reception of an acknowledgement from the addressed~des
. The success or failure of reception of this transmission by the addressed’AlS§
s 6 and 12 is confirmed through the use of the "Addressed binary and-safety
e acknowledgement" ABK sentence formatter, and the processgs | that supp
on of an ABK sentence. The success or failure of broadcast for messages 25 a

edgement"” ABK sentence formatter, and the processes that supports the gene
sentence. The AIS transponder determines the appropriate’communications
bsion of Message 26 over the VHF data Link.

X, X, X, XXXXXXXXX,X,XX,$--S,X*hh<CR><LF>

LLI— Number of filkbits, 0 t0'5 7

Encapsulated data®)
ITU-R M.1371 Message 1D ®
AIS channel for broadcast of the radio message
The MMSI of the destination AIS unit for the ITU-R M.1371 Message ®
— Sequential message identifier, 0 to 32
— Sentence number, 1 to 9/
— Total number of sentencés needed to transfer the message,1 to 99

P .

btal number of sentences required to transfer the binary message data to the AIS unit.
rst field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1.
econd field jdentifies the order of this sentence in the message, minimum value 1.

ntences_contain the same number of fields. Successive sentences may use null fields for fields
hangeds-such as fields 4, 5, and 6.

equential message identifier serves two purposes. It meets the requirements as stated in the IE

WM&;MMMMW 12, 25,
thin 4 s. The AIS unit will make up to four broadcasts of Messages 6 and 12. Thie actual

ination"
unit for
related
orts the
nd 26 is
essage
ration of
state for

that have

L 61162-1

ential message identifier field" description, and it is the sequence number ut

lized by

ITU-

A4 QZ4 - np . — = PP T B PECERPRT =R - WP~ D
WVLTO7T T TIT VIESSAage 1ypes O ditu I'Z. 1ime 1Targe O Uns metad 15 TeSUTCEU Oy TTUSRN VI TO7 T 1O U

to 3. The

sequential message identifier value may be reused after the AIS unit provides the "ABK" acknowledgement for

this n

umber.

3) The MMSI of the AIS unit that is the destination of the message.
4) The AIS channel that shall be used for the broadcast:

0 =
1 =

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

Broadcast message on both AIS channels, A and B.
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5) The ITU-R M.1371 message Id for the following addressed Messages:

6 =
12 =
25 =
70 =
26 =

71 =

Binary addressed message,
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 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).

6) This is the content of the "binary data" parameter for ITU-R M.1371 Message 6, or the "Safety related Text"
parameter for Message 12, or the "binary data" parameter for Message 25, or the "binary data" parameter for
Message 26. The first sentence may contain up to 48 valid six bit codes (288 bit). Following sentences 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 nu
sentg

7) This
8.3.5

An AIlS
ITU-R M
and an
Channe
An AIS
manage

This ser
an AIS
manage]
current

in this gentence is similar to the information_contained in an ITU-R M.1371 Message

informat
channel
M.1371]

$--ACA

I fields. The actual number of valid characiers shall be such that the total nhumber of chara
nce does not exceed the "82-character” limit.

Ehall not be a null field. See "x4 " in 7.3.4.
ACA - AIS channel assignment message

device can receive regional channel management information in fou
.1371 Message 22, DSC telecommand received on channel 70, manual operat
ACA sentence. The AIS unit may store channel management information for fut
management information is applied based upon the acttalTocation of the AIS
Linit is "using" channel management information when ‘thé information is being
the operation of the VHF receiver and/or transmitter in'side the AIS unit.

tence is used both to enter and obtain channel'management information. Wher
Linit, the ACA sentence provides regional information that the unit stores and
the internal VHF radio. When sent from_an AlS unit, the ACA sentence prov
channel management information retained by the AIS unit. The information cg

bters in a

ways:
Dr input,
Lire use.
device.
used to

sent to
uses to
des the
ntained
22. The

ion contained in this sentence diréctly relates to the initialisation phase gnd dual

operation and channel management functions of the AIS unit as described i

SO a,yyyyy.yy,a llILILE, vy yy.yY,a, X, XXXX, X, XXXX, X, X,X,a,X,hhmmss.ss*hh<CR><LH

|_Time of “in use” ch
In-use flag ®
Information source?)
Power level control®
Tx/Rx mode control®
— Channel B bandwidth#
— Channel B9

n ITU-R

>

ange 9

Channer A bandwidth
— Channel A%
— 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, 0 to 9"
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Comments:

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

2) The resolution of the longitude and latitude fields is 1/10 min. The range of the transition zone size is 1 to 8 NM.
3) VHF channel number, see ITU-R M.1084.

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

5) Valug
Valug
Valusg
Valusg
Valug
Valusg

6) Valug
Valug

7) Sourq
A E

2 0O 0O W
M

8) This
the A
" in
mobil
indicd

9) This
when

8.3.6
NOTE A

Acknow
by a de

$--ACK

[-oT U, transmit on channels A and B, Teceive on channels A and B.
of 1, transmit on channel A, receive on channels A and B.

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

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 0, high power.
of 1, low power.

e identifiers:
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 shall be a null field when the sentence is sent to an AIS device.

alue is set to indicate that the other parameters in¢the sentence are "in-use" by an AIS unit at thd
IS unit sends this sentence. A value of "0" indicates that the parameters are not "in-use", and
dicates that the parameters are "in-use". This field shall be a null field when the sentence is sent
e unit. A value of "1" sent to a AIS base stdtion indicates that the parameters are "in-use"; a v{
tes not "in-use".

s the UTC time that the "In-use flag"(field changed to the indicated state. This field shall be 4
the sentence is sent to an AIS unit.

ACK - Acknowledge a@larm
CK and ALR sentences are deprecated and they have been replaced by ACN, ALC and ALF.

edge device alarm. This sentence is used to acknowledge an alarm condition
ice.

XxxX*hh<CR><LF>

|—Unique alarm number (identifier) at alarm source

time that
b value of
to an AIS
lue of "0"

null field

eported

8.3.7

ACN - Alert command

Sentences ACN, AGL, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related
communications are described in IEC 62923-1.

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

been mi

ssed.

Responsibility transferred is used for a special conditional state of an alert. In this state, the
source of an alert indicates the alert visually as an acknowledged alert (i.e. no flashing
indication nor audible signal). In this state, the source of an alert re-raises an unacknowledged


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

- 36 — IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

alert, if the source of the alert is unable to receive heartbeat (HBT) sentences from the sender
of the sentence.

This sentence shall not be queried.

$--ACN

,hhmmss.ss,aaa,x.x,x.x,c,a*hh<CR><LF>

LI— Sentence status flag®
Alert command, A, Q, O or S9

Alert Instance, 0 to 9999994
Alert Identifier?

Comment
1) Reled

use dll alternatives defined in Table 5 (Field type summary). Receiver is allowed to jighare content of]

If rec

2) Used
field.

3) The 4
maxi
uniqu

propr
trans

4) The g
and f
the n
of alg
identi
unac
that t

5) This
acknd
requg
respg
temp

6) This{
a con

8.3.8

This se

- IVIanuracturer s mnermonic COCIe:’
— Time

5.

se time of the alert command (e.g. for VDR purposes), optional, can be a null field,,Sender is

iver does not ignore this field, it shall support all alternatives defined in Table 5.

for proprietary alerts defined by the manufacturer (see 7.1.6). For standardized alerts, this shal

lert identifier is unique within a single alert source. The alert identifier'is a variable length integ|
hum 7-digit integer. It identifies the type of the alert, e.g. a "lostytarget" alert. Standardized
e alert identifiers described in equipment standards. Number range 10000-9999999 is res
etary alerts and number ‘0’ is reserved for a command requé€styto all alerts (e.g. alert command Q
mission of all alert states). Alert Identifier examples:

D01, "2456789", "245"

lert instance identifies the current instance of an alert to distinguish alerts of the same type (Alert
om the same source (e.g. dangerous target). Alertinstance is maximum a 6-digit integer from 1 t
imber ‘0’ indicates that the command is intended.for all alert instances. Except for number ‘0’, tH
rt instance can be freely defined by the manufacturer as long as it is unique for one type of g
fier). It is not permitted to modify the alert.instance within a life cycle of a distributed alert (from *
nowledged’ state until ‘normal’ state is reached). It can be also a null field, when there is only o

pe.
hall not be a null field

wledge: A (Not allowed for alert instance ‘0’)
st / repeat information: Q
nsibility transfer: O (Not allowed for alert instance ‘0’)
brary silence: S

ield shall be "€"\and shall not be a null field. This field indicates a command. A sentence without
mand.

ACS—AIS channel management information source

llowed to
this field.

be a null

ler field of
hlerts use
erved for
requests

identifier)
b 999999,
e number
lert (alert
ctive and
he alert of

"C" is not

originat

received that information.

$--ACS, X, XXXXXXXXX,hhmmss.ss, XX, XX, XxXXX*hh<CR><LF>

Comment

L |— Year —
Month, 01 to 12 —1— UTC

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

S:

htefice is used in conjunction with the ACA sentence. This sentence identifi

AlS unit

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

8.3.9 AGL - Alert group list

Sentences ACN, AGL, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related
communications are described in IEC 62923-1.

The purpose of the AGL message is to provide information regarding the grouping of alerts
based on grouping criteria.

The megsage shall be sent by the source which performs the functional grouping-, Ifjan alert
source provides functional grouping, it shall send the AGL message as well as(the’ ALC and
ALF mepsages (including a header alert).

No AGL|shall be transmitted in case the EUT has no active functional group ‘header alérts.

This sentence shall not be queried.

$--AGL{xx,xx,xx,c--C,CCC,X.X,X.X,........ ,C-C,CCC,X.X,X.X*hh <CR><LE>

‘ ‘ | Alert entry n
— Additional Alert‘entries

Alertinstance —=3y——T —Alertentry 14
Alert identifier
Manufacturer's mnemonic code —
— System Function ID (SEL)
of alert source ®

s Sequential messagé.identifier, 00 to 992
| Sentence number, 01to 99"
Total number of sefitences for this message, 01 to 99"

Commentg:

1) The flrst field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The sefond field
identifies the orderof this sentence in the message, minimum value 1. These shall not be null fields.

2) The $equentiah message identifier relates all sentences that belong to a group of multiple sentepces (i.e.
messpge) ! Multiple sentences — see comment 1) — with the same sequential message identifier, make up one
messpge!

3) The System Function ID (SFT) of the alert source as defined in [EC 61162-450. The SFIis needed to distinguish
alerts from different sources. This field may be a null field when used in non IEC 61162-450 interfaces. When
this field is a null field, the alert is from the AGL source.

4) Alert entry 1 to n: The first entry shall contain the alert group header. Each alert entry identifies one alert in the
system and consists of 4 fields:

» system function ID (SFI) of the alert source;
* manufacturer’'s mnemonic code (see 7.1.6) (see ALF message);
+ alert identifier (see ALF message) (unique for header alert);

« alertinstance (see ALF message) (0 for header alert).
8.3.10 AIR - AIS interrogation request

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

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

If the reguested message type is 11, then a Message 10 is transmitted to only one statlon. The
fields of| station 2 shall be null fields in this case.

$--AlR,KXXXXXXXX,X. X, X, X. X, X, XXXXXXXXX,X.X,X,a,X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LF>

\\LI—Message ID2.1, station-2 reply slo{ ®

Message ID1.2, station-1 reply slot ©
Message ID1.1, station-1 reply slot®
Channel of interregation®
Message sub-section 3

—Message Numbér requested from station-2 2
— MMSI of interrogated ‘Station-24)
— Message sub-section 3)
— Second message number, requested from station1 2
— Message sub-section 3
— First message number;requested from station1 2
— MMSI of interrogated stationyt ™)

Commentg:

1) Identifies the first distant AlStwunit being interrogated. A single AIR sentence can be used to request twd message
numblers from the first ALS_uhit.

2) The following are examples of messages that may be requested from a distant mobile AIS unit. §ee ITU-R
M.1371 Message 15:and Message 10 description for the actual message numbers.

Messpge 3, Position report,
Messpge 5, <Ship static and voyage related data, see additional information in comment 3,

Messpge 9~ Standard SAR aircraft position report,

Messbge—18 Standard-Class-B eguinment-positionreport
4 ’ T 14 1 g

Message 19, Extended Class B equipment position report,

Message 21, Aids-to-navigation report,

Message 24, Static-data report,

Message 11, UTC and date response. In this case message 10 is transmitted.
Examples of messages that may be requested from a distant AIS Base Station include:
Message 4, Base station report,

Message 24, Static-data report.

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

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

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

AIS mobile stations shall ignore this data field.
8.3.11 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)hgs been
received, an alarm acknowledgement shall be sent. This acknowledgement shallbe‘sept on all
subseqyent acknowledgements. Acknowledgements shall be sent on each, reCeived alarm
messagp after acknowledgement and further on until the alarm acknowledgement messjage has
been received.

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

I— Instance of equipment/unit/item sending the
knowledgement

Sub system indicator Of system sending the

acknowledgement4

System indicator of.system sending the
acknowledgement?
— Type of alarm 2
— Instance number of equipment/unit/item?
— Sub system equipment indicator of original alarm source?
— System indicator of eriginal alarm source?
— Time of acknowledgement™

Commentp:
1) This defines the time of acknowledgement. This may be a null field.

2) Thesg fields shall contain the identical information of the corresponding fields from the ALA sentefce being
ackngwledged.

3) Indicator characters identifying the system sending the acknowledgement. This field is two fixed charafters, see
Annek D.

4) Indicator'characters identifying the sub system sending the acknowledgement. This field is two fixed characters,
see Annex’D.

5) Instance number identifying the equipment, unit or item sending the acknowledgement. This field is two fixed
numeric characters.

8.3.12 ALA - Report detailed alarm condition

This sentence permits the alarm and alarm acknowledge condition of systems to be reported.
Unlike ALR, this sentence supports reporting multiple system and sub-system alarm conditions.

Dedicated sentences (for example FIR, DOR, HSS, WAT) are intended for reporting from a
dedicated alarm detection system.

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. One possible solution (in some cases) is to
retransmit the alarm message until acknowledgement has been received. When
acknowledgement has been received, an alarm acknowledgement shall be sent. This
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acknowledgement shall be sent on all subsequent acknowledgements. Acknowledgements shall
be sent on each received alarm message after acknowledgement and further on until the alarm
acknowledgement message has been received.

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

\\L‘— Alarm’s description text 8

Alarm’s acknowledged state 7)
Alarm condition©)
Type of alarm®)

Instance number of equipment/unit/item®)
Sutrsystermequipmentmdicatorof origimatatarmsource®
— System indicator of original alarm source?

— Event time ")

Commentg:

1) Eventtime of alarm condition change including acknowledgement state change- If-this is not available/ this shall
be a null field.

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

3) Indicqtor 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 shall be a null field!

4) Instapce number identifying the equipment, unit or item. This field s two fixed numeric characters.

5) Type|of alarm. This field is three fixed numeric characters as\defined in Table D.1. Codes 900 to 999 are user
defingble.

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

N = normal state;
H = alarm state (threshold exceeded);
J = alarm state (extreme threshold exceeded);
L = alarm state (low threshold exceeded, i.e: not reached);
K = alarm state (extreme low threshold exceeded, i.e. not reached);
X = ofher.
7) This field is a single character spetcified by the following:
A = acknowledged;
V = npt acknowledged;
B = bfoadcast (acknowledgeément not applicable);
H = hjarbour mode;
O = gverride.

8) Additlonal and optienal descriptive text/alarm detail condition tag. Maximum number of characters will pe limited
by maximum sentence length and length of other fields.

8.3.13 | ALC = Cyclic alert list

Sentencr\n ACN AC Al C AL E ~Aand ADC v~ aond far Alaet WhanAlin
Co— 7/ Yo, /vy oY, =t ro— o —arC— oSttt —TO0T—7arCrt (=anava]

af R ert related
communications are described in IEC 62923-1.

The purpose of this sentence is to satisfy the needs for a safe and consistent data distribution
with a minimum of data traffic. Each change on an alert’s data leads to an incremented Revision
counter. So an alert processing device only needs to check the alert entries in the ALC
messages to ensure that no ALF message has been lost. In the case where an ALF message
has been lost, the missing message can be requested by sending a request alert command
(see ACN — Alert command).

The ALC sentence provides condensed ALF sentence information. It contains the identifying
data for each present alert of one certain source/device so that the receiver can understand
which ALF has been missed (and retransmission of ALF can be requested by using ACN
sentence). It shall be published cyclically at least every 30 s by each alert generating device.
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The cyclic alert list transmission shall never stop. When all alerts are in normal state the cyclic

alert list

is empty, i.e. the number of alert entries is 0.

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.

$--ALC, XX, XX, XX,X.X,228,X.X,X.X,X.X,........ ,aaa,x.x,x.x,x.x*hh <CR><LF>
L | Alert entry n4)
Additional Alert entries 4
Revision-counter———— Alert entry 14
— Alert instance
— Alert identifier
— Manufacturer's mnemonic code —
— Number of alert entries®
Sequential message identifier, 00 to 992
— Sentence number, 01 to 997
— Total number of sentences for this message, 01 to 99"

Commentp:

1) The flrst field specifies the total number of sentences used for a me&ssage, minimum value 1. The sefond field
identifies the order of this sentence in the message, minimum valuée,*. These shall not be null fields.

2) The $equential message identifier relates all sentences that“belong to a group of multiple sentepces (i.e.
messpge). Multiple sentences — see comment 1) — with the’same sequential message identifier make up one
messpge.

3) Contgins the number of alert entries transported within~this sentence. This shall not be a null field. Algrt entries
beyond the declared number of alert entries shall not'\be processed by the receiver. New designs shal| not have
any "Alert entries"” or null fields beyond the alert efitries specified by the "Number of alert entries".
NOTH 1 For compatibility to previous implementation of the ALC sentence, when number of alert erjtries is 0,
the rgceived ALC sentence can be without any additional fields before the checksum or can contain an "empty"
alert pntry (i.e. all fields of alert entry as nulf'fields) or can contain a superfluous alert entry.
NOTH 2 This kind of variable length(Sentence is not suitable for extensions of sentence by future gditions of
IEC g1162-1.

4) Alertentry 1 to n: Each alert entry consists of four fields:
* rpanufacturer’'s mnemonicicode (see 7.1.6) (see ALF message);
+ dlert Identifier (see(ALF message);
+ dlert instance (see\ALF message);
* revision counter(see ALF message).

Each entrly ideptifies a certain alert with a certain state. It is not allowed that an alert entry is split betweenp two ALC

sentenceg.

8.3.14 "ALCF —Alert sentence

Sentences ACN, AGL, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related

communications are described in IEC 62923-1.

This sentence is used to report an alert condition and the alert state of a device. An ALF
message shall be published for an alert each time the alert information in this sentence changes
and on alert request (see ALC — Cyclic alert list).

To transmit additional alert description text (see comment 12)), optionally a second ALF

sentenc

e may be transmitted.
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$--ALF x,x,x,hhmmss.ss,a,a,a,aaa,x.x,X.X,X.X,X,6-c*hh <CR><LF>

Escalation counter, 0 to 9
Revision counter, 1 to 9910
Alert instance, 0 to 9999999
Alert identifier®
— Manufacturer's mnemonic code?”
— Alert state, A, S, N, O, U or Vo
— Alert priority, E, A, W or C%
— Alert category, A, Bor C#

\\LI—AIert text 12

Comment

1) The f
identi

2) The
mess
mess
not b

3) Time
chan
mess

happ
betw¢

alterr
recei

4) The 3
MSC,

A,
B,
C, ¢

Wher
be a

— Time of last change )

— Sequential message identifier, 0 to 92

— Sentence number, 1to 2"

— Total number of ALF sentences for this message, 1 to 2"

5.

rst field specifies the total number of sentences used for a message,*minimum value 1. The se|
fies the order of this sentence in the message, minimum value 1. These shall not be null fields.

bequential message identifier relates all sentences that belong to a group of multiple sente
pge). Multiple sentences — see comment 1) — with the same,sequential message identifier ma
age. If the ALF message contains only one ALF sentenge, then this can be a null field, otherwisg
e null field.

shall represent the last time when content of any field ‘within the alert message has changed. Fo
ing the alert text by in-/decrementing a contained~counter or count down shall cause a revisig
pge and a new time. Time is an optional field.“The time-field is additional information about
ened and not used for decision making. There is no mandatory requirement for time synch
en the equipment. It shall be either a nullfiéld (if not used) or UTC (if used). Sender is allowed
atives defined in Table 5 Field type summary. Receiver is allowed to ignore content of this fi
er does not ignore this field, it shalhsupport all alternatives defined in Table 5.

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

ategory A: Alerts where information at operator unit directly assigned to the function generatin
necessary, as decisionfsupport for the evaluation of the alert-related condition, e.g. graphical in
f danger of collision er graphical information of danger of grounding.

ategory B: Alerts where no additional information for decision support is necessary besides the in
hich can be presented using alert source and alert description text.

ategory C: Alerts that cannot be acknowledged on the bridge but for which information is requi
he status @and‘treatment of the alerts, e.g. certain alerts from the engine.

the sentence number is 1 and Alert state is N (Normal) or when the sentence number is 2, this
hull-field to allow longer additional alert description (see 7.3.1).

cond field

hces (i.e.
e up one
this shall

I example
n of alert
When this
ronization
to use all
pld. If the

fjard (IMO

the alert
formation

formation

red about

field may

5) The

blert” priority is _in _compliance with the priority definition as described in Bridge Alert Ma

hagement

Perfo

Emergency Alarm:

rmance Standard (IMO MSC.302(87)):

machinery exists and requires immediate action)

E (alarm which indicates immediate danger to human life or to the ship and its

Alarm: A (condition requiring immediate attention and action by the bridge team, to
maintain the safe navigation and safe operation of the ship)

Warning: W (condition requiring immediate attention, but no immediate action by the
bridge team)

Caution: C (awareness of a condition which does not warrant an alarm or warning

condition, but still requires attention out of the ordinary considerati
situation or of given information)

on of the

When the sentence number is 1 and Alert state is N (Normal) or when the sentence number is 2, this field may
be a null field to allow longer additional alert description (see 7.3.1).
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6) The alert state transition is defined in IEC 62923-1

active — unacknowledged: \%
active — silenced: S
active — acknowledged or active: A
active — responsibility transferred: (0]
rectified — unacknowledged: u
normal — N
W2e1n) the sentence number is 2, this field may be a null field to allow longer additional alert description (see
7.3.1).
7) #_Jslzd for proprietary alerts defined by the manufacturer (see 7.1.6). For standardized alerts, this shall be a null
ield.

maximum a 7-digit integer. It identifies the type of the alert, e.g. a "lost target" alert. Standardized

lerts use

8) The dlert identifier is unique within a single alert source. The alert identifier is a variable length intejfr field of

unique alert identifiers described in equipment standards. Number range 10000-9999999is \re
proprjetary alerts. Alert Identifier examples:

"001"f "2456789", "245"

9) The dlert instance identifies the current instance of an alert to distinguish alerts of the samé type (Alert
and ffom the same source (e.g. dangerous target). Alert instance is maximum a 6-digitinteger from 1 t
the npmber ‘0’ indicates that this sentence is for header alert for a group (see~AGL sentence in 8.
headér alert for an aggregation. Except for number ‘0’, the number of alert instance can be freely defin
manufacturer as long as it is unique for one type of alert (alert identifier). It is_not permitted to modif
instamce within a life cycle of a distributed alert (from ‘active and unacknewledged’ state until ‘norm4
reachled). It can be also a null field, when there is only one alert of that type.

10) The nrevision counter is the main method to follow up-to-date status, Revision counter is also unique
instapce of alert. Revision counter starts with 1 and the step for increment is 1. The count resets to 1
used| Revision counter increments on each change of content @f)any field of the alert. In case the aler]
againl (changing from the state "normal"), the revision countefumay start with 1. When the sentence nu
this fleld may be a null field to allow longer additional alert description (see 7.3.1).

11) The dscalation counter is presenting the number of alert@scalations after time expiration during the std
unacknowledged. The escalation counter starts with 0*and the step for increment is 1. The count resetg
9 is Ysed. The alert escalation can be the escalation ffom warning into warning (re-activation of audik
or the escalation from alarm to alarm where-~the escalation may be used to indicate that the
navigltor/operator alarm is activated. When the-sentence number is 2, this field may be a null fiel
longer additional alert description (see 7.3.1).

12) This

Tlhe first ALF sentence transmits.the alert title. Alert title is maximum 16 characters short form o
text. This shall not be a null field:

Tlhe optional second ALF¢sentence transmits the additional alert description. Additional alert des
the long description of‘the" alert. The additional alert description contains more information fo
making (i.e. alert description text). This shall not be a null field.

he second ALFsentence uses null fields for Time of last change, Alert category, Alert priority,
ate to allow Ionger text. As for Alert text, the actual number of valid characters shall be such thg
umber of characters in a sentence does not exceed the "82" character limit which is a maxin
haracterst

omeequipment standards specify alert text longer than 16 characters (for example the AIS sta
efined-some alerts to be coded with ALR sentence and with text longer than 16 characters). In sy

ield is used for alert title which is_mandatory and for additional alert description which is optiona|.

erved for

identifier)
b 999999,
.9) or for
ed by the
the alert
I' state is

for each
hfter 99 is
is raised
mber is 2,

te active-
to 1 after
le signal)

back-up
I to allow

f the alert

cription is
decision

and Alert
t the total
um of 47

hdard has
ch cases,

thexfirst ALF sentence is used for the first 16 characters of the alert text as alert title and the se

icond ALF

sentence to carry the Tull alert text.

Examples:

An example of ALF message which fit into a single ALF sentence.

$11ALF,1,1,0,124304.50,A,W,A,,3052,1,1,0,LOST TARGET*2A<CR><LF>

An example of ALF message which needs two ALF sentences.

$11ALF,2,1,1,081950.10,B,A,S,XYZ,010512,1,2,0,HEADING LOST*2C<CR><LF>

$11ALF,2,2,1,,,,,XYZ,010512,1,2,0,NO SYSTEM HEADING AVAILABLE*0C<CR><LF>
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8.3.15 ALR - Set alarm state
NOTE ACK and ALR sentences are deprecated and they have been replaced by ACN and ALF.

Local alarm condition and status. This sentence is used to report an alarm condition on a device
and its current state of acknowledgement.

$--ALR,hhmmss.ss,xxx,A,A,c-c*hh<CR><LF>

I— Alarm’s description text
Alarm’s acknowledge state, A = acknowledged
V = unacknowledged
|_' Atarmrcondition (A =11Tresnolag exceeded, vV = Not excecaed)
Unique alarm number (identifier) at alarm source
— Time of alarm condition change, UTC

8.3.16 | APB - Heading/track controller (autopilot) sentence B
NOTE This is a deprecated sentence as it is not used in IEC or ISO standards.

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

$--APB A A x.x,a,N,A A x.X,a,6-C,X.X,a,X.X,a,a*hh<€R><LF>

I—- Mode indicator V) 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
1 Status: A = perpendicular passed at waypoint
V = perpendicular not entered
-— Status: A = arrival circle entered V = arrival circle not passed
— XTE units, nautical miles
— Direction to steer, L/IR
— Magnitude of XTE (cross track error)
— OStatus: A= OK or not used V = LORAN C cycle lock warning flag<
— Status: A= Data valid V = LORAN C blink or SNR warning?
V = general warning flag for other navigation systems when a
reliable fix is not available

Comments:

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 shall be set to V = invalid for all values of mode indicator except for A = Autonomous and D =
Differential. The positioning system mode indicator shall not be a null field.

8.3.17 ARC - Alert command refused

Sentences ACN, AGL, ALC, ALF and ARC are used for alert handling. Alert related
communications are described in IEC 62923-1.

This sentence is used when:

e the alert with the requested identifiers (Alert identifier, Alert instance, Manufacturer’s
mnemonic code) does not exist or is not active;

e theré is an acceptable reason to refuse the requested action, see IEC 62923-1.

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

LL‘— Refused alert command, A, Q, O or S9

Alert instance, 1 to 9999994
Alert identifier 3
Manufacturer's mnemonic code 2
Time "

Commentg:

1) Relegse time of the Alert Command Refused (e.g. for VDR purposes), optional, can be a null field. Sender is
allowgd to use all alternatives defined in Table 5 Field type summary. Receiver is allowed to ignore ¢ontent of
this field. If receiver does not ignore this field, it shall supportall alternatives defined in Table 5.

2) Used|for proprietary alerts defined by the manufacturer (see 7.1.6). For standardized alerts, this shall be a null
field.

3) The 4dlert 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 glerts use
unique alert identifiers described in equipment standards. Number range 10000-9999999 is regerved for
proprjetary alerts. Alert Identifier examples;

"001"} "2456789", "245"

4) The dlert instance identifies the currentinstance of an alert to distinguish alerts of the same type (Alert|identifier)
and ffom the same source (e.g. dangerous target). Alert instance is maximum a 6-digit integer from 0 tp 999999.
The number of alert instance can be freely defined by the manufacturer as long as it is unique for ope type of
alert [alert identifier). It is net_ permitted to modify the alert instance within a life cycle of a distributed alert (from
‘active and unacknowledgéd! state until ‘normal’ state is reached). It can be also a null field, when thgre is only
one dlert of that type.

5) Refuged Alert Command: Indicates refused "Alert command" of corresponding ACN sentence. This sHall not be
a null field.

ackngwledge:

requdgst / nepeat information:

respdnsibility transfer:

»w o O >

temporary silence:
8.3.18 BBM - AIS broadcast binary message

This sentence supports generation of ITU-R M.1371 binary Messages 8, 14, 25, and 26. This
provides the application with a means to broadcast data, as defined by the application only.
Data is defined by the application only — not the AIS. This sentence offers great flexibility for
implementing system functions that use the transponder like a digital broadcast device. After
receiving this sentence via the IEC 61162-2 interface, the AIS unit initiates a VHF broadcast of
Message 8, 14, 25, or 26 within 4 s. See the ABK sentence for acknowledgement of the BBM
broadcast for Messages 8, 14, 25 and 26. The AIS transponder determines the appropriate
communications state for transmission of Message 26 over the VHF data link.
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XX, X, X, XX,8--8,X*hh<CR><LF>

\\LI— Number of filkbits, 0 to 59

Encapsulated data?®
ITU-R M.1371 Message ID %
AIS channel for broadcast of the radio message®
Sequential Message identifier, 0 to 92
— Sentence number, 1t0 97
— Total number of sentences needed to transfer the message, 1 to 9"

Comments:

1) The tptal number of IEC 61162-1 sentences required to transfer the contents of the binary message {o the AIS
unit. The first field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value (1} "The second
field |dentifies the order of this sentence in the message, minimum value 1. All sentences contain [the same
numbler of fields. Successive sentences may use null fields for fields that have not changed, such gs fields 4
and §.

2) The $equential message identifier provides a message identification number from Q7to9 that is selquentially
assighed and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets\to’0 after 9 is uged. For a
messpge requiring multiple sentences, each sentence of the message contains,the, same sequentiall 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 messagelsentences that, taken cdllectively,
contain a single message. This value is used by the ABK sentence to acknow)edge a specific BBM septence.

3) The AIS channel that shall be used for the broadcast:

0 9 No broadcast channel preference,
1 H Broadcast on AIS channel A,
2 {4 Broadcast on AIS channel B,
3 {4 Broadcast the message on both AIS channels A and B.
4) The ITU-R M.1371 Message ID for the following broadcast messages:
8 § Binary broadcast message,
14 3 Safety related broadcast message,
25 9 Single slot binary message 25 (binary data coded using the 16-bit Application identifier),
70 H Single slot binary message 25 (unstructured binary data),
26 H Multiple slot binary message 26 with Communications State (binary data coded using the 16-bit
Application identifier),
71 H Multiple slot binarysmessage 26 with Communications State (unstructured binary data).

5) This ils the content of the."binary data" parameter for ITU-R M.1371 Messages 8, 25 or 26, or the "Safgty related
Text"| parameter for Message 14. The first sentence may contain up to 58 valid six bit codes (34§ bit). The
followWing sentences.may contain up to 60 valid six bit codes (360 bit), if fields 4 and 5 are unchanged from the
first §entence and)set to a null field. The actual number of characters shall be such that the total pumber of
chargcters in a/Sentence does not exceed the "82-character” limit.

6) This ghall notbe a null field. See "x4" in 7.3.4.

8.3.19 | BEC - Bearing and distance to waypoint — Dead reckoning

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

reckone

d present position.

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

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

~ I— Waypoint ID
Distance, nautical miles
Bearing, degrees magnetic
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8.3.20 BOD - Bearing origin to destination

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

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

L I— Origin waypoint ID
Destination waypoint ID

Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

8.3.21 | BWC - Bearing and distance to waypoint — Great circle

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

along thle rhumb line.

8.3.22 | BWR - Bearing and distance to waypoint — Rhumb line

NOTE This is a deprecated sentence as it is not used in IEC or ISO standards.

Time (UTC) and distance and bearing to, and location ef,‘a specified waypoint from

present
her than

present

position| $--BWR data is calculated along the rhumb line_ from present position rather than along

the gredt circle path.

$--BWC,hhmmss.ss,lllLILa,yyyyy.yy,a,x.x,T,x.x,Mx¥,N,c-c,a*hh<CR><LF>
$--BWIR,hhmmss.ss lllLIL,a,yyyyy.yy,a,x.x,T,x.x,M;x.x,N,c-c,a*hh<CR><LF>

LI— Mode indicator »
Waypoint ID
Distance, nautical miles

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

Commentsg:

1) Positloning system mode indicator:

A = AUtonomous TModE;

D = Differential mode;

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

S = Simulator mode;

N = Data not valid.

The mode indicator field shall not be a null field.

8.3.23 BWW - Bearing waypoint to waypoint

Bearing angle of the line, between the TO and the FROM waypoints, calculated at the FROM

waypoint for any two arbitrary waypoints.
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$--BWW x.x,T,x.x,M,c-c,c--c*hh<CR><LF>

L |— FROM waypoint ID
TO waypoint ID

Bearing, degrees magnetic
Bearing, degrees true

8.3.24 CUR - Water current layer — Multi-layer water current data

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

I— Speed reference
B: Bottom track
W: Water track
P: Positioning system
Heading reference in use, True/Magnetic T/M
— Heading
—Reference layer depth in metres®
— 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, 0 to 9"
— Validity of the data, A = Valid, V =_noet valid

Commentsg:

1) 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 measurg¢ments at
differpnt layers, all with the same (data set number. This is used to avoid the data measured in anothef instance
to belaccepted as one set of data.

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

3) The durrent of each layeris measured according to this reference layer, when the speed reference field is set to
"water track"”, or thexdepth is too deep for bottom track.

4) "Spegd referenceidentifies the method of ship speed used for measuring the current speed.

8.3.25 | DBT ~ Depth below transducer

Water dep’rh referenced to the transducer

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

~ I—I— Water depth, fathoms

Water depth, m
Water depth, feet

8.3.26 DDC - Display dimming control

The DDC sentence provides controls for equipment display dimming presets, display brightness
percentage and selection of colour palette.
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Transmitting and receiving equipment may support unidirectional or bidirectional
communications as determined by the manufacturer.

When this sentence is sent as a command and not supported or not accepted by the recipient,
the receiving equipment may generate a NAK sentence response providing an appropriate
"reason code". Additionally, the receiving equipment may generate a DDC status report
sentence which provides the current dimming state of the receiving equipment. Some examples
of "Negative acknowledgement’s descriptive text"-field of NAK sentence: "Not supported”, "Not
available", "Not allowed", etc.

NOTE 1 The result from values in DDC sentence are not standardized, they are relative within each display.
Harmonized control of multiple displays can require that the commanding equipment send separate DDC sentences
for each display FEor serial line based installation this means separate cables and for network based installations

this meanjs sepérate destination identifiers.

NOTE 2 [The following luminance values are the preferred values to allow uniform dimming\with pne DDC
transmittgr, without the need to pre-compute and store a brightness and colour palette value for every digplay in a
multi-dispjay system. These values are in conformance with IEC 62288. A device with a monochrome display can
adjust its display brightness to respect the colour palette selection, to match the luminance.6f a device wi:F a colour
display fdr each selected colour palette. The value 49, centre position on the brightness 'scale, represents the
calibrated position for calibrated displays.

D = Day time setting, with a luminance of the brightest colour of 80 cd/m? at brightness percentage vdlue 49.
K = Qusk setting, with a luminance of the brightest colour of 36 cd/m? at brightness percentage value 49.
N = Night time setting, with a luminance of the brightest colour of 5 cd/m? at brightness percentage vdlue 49.

O = Non-luminous setting, without luminance at any brightness pereentage value.
$--DDQ,a,xx,a,a,a*hh<CR><LF>

— Command Mode %
— Sentence Status Flag¥
— Colour palette 3

— Brightness percentage 00 t0,992
L— Display dimming preset ")

Commentsg:

1) The display dimming preset field contains an indicator that may be associated with a preset dimmed level
consipting of both brightness.and colour palette in the receiving equipment.

D = Qay time setting

K = Qusk setting

N = Night time setting

O = Non-luminous (i.e.backlighting off) setting

Actudl display brightness levels for the display dimming preset indicators above are dependant [upon the
capalbilities provided by the manufacturer of the equipment. Upon receipt of the DDC sentence, the dgvice shall
switch_its"display brightness and may switch to the preset value the operator or manufacturer had détermined
for the corresponding indicator value. If the equipment had no brightness or dimming preset capability, this field
would be ignored.

NOTE 3 If the receiving equipment has preset capability and this field contains a valid value, the content of
separate brightness percentage and colour palette fields transmitted within the same sentence can be ignored
by the receiving equipment.

NOTE 4 If the receiving equipment has no preset capability, a DDC transmitting device can populate brightness
and palette fields to use the brightness percentage and colour palette fields as an alternative to using stored
presets in the receiving equipment.

2) The brightness percentage field contains a value from zero to ninety nine. The value zero, provided as 00,
indicates that the display’s brightness shall be set to its most dimmed level or brigthness completely off (for
example, backlight of LCD display set off), as determined by the capabilities of the equipment. The value ninety
nine, provided as 99, indicates that the display brightness shall 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, such as a gamma 2,2 corrected brightness curve. Where
the colour palette filed is supported, the actual display luminance is always a combination of this value and the
colour palette field.
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3)

4)

5)

Examplé¢s and guidance for device manufacturers:

In thesg examples, the ‘Dimming controllers’ typically have talker IDs of "II" and "IN".
In thesdg examples, the\‘Displays’ have talker IDs of "EI", "GN" and "GP".

In some| of these-€xamples, the responses from the Displays are omitted for brevity.
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The colour palette field contains an indicator that may be associated with the selected colour palette in the
receiving equipment.

D = Day time setting

K = Dusk setting

N = Night time setting

O = Non-luminous (i.e.backlighting off) setting

If the receiving equipment does not support colour palettes, it may ignore values in this field rather than discard
sentences where this field is not a null field. This way a display controller can by default send sentences where
the colour palette field is not a null field, thus avoiding unnecessary per-display configuration.

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

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

C = Yentence is a configuration command to change settings. A sentence without "C" is not a comrhand.

The ODC sentence may be sent as a report of settings (i.e. R flag set); in response to a standardquefty [sentence,
as an|unsolicited notification, e.g. on start-up or after the brightness or colour palette has been adjustefl by other
means, in response to a valid command sentence or in response to an invalid command sentence.

Wher| the Sentence Status Flag is set to "R" and the Command mode is set to "O", then the DDC senfence is a
repor}t of the current Operational dimming state.

Wher] the Sentence Status Flag is set to "R" and the Command mode is set to "P", then the DDC senfence is a
report of the settings for the preset specified in the Display Dimming Preset Field. If there are multiple preset
settings to be conveyed, then there shall be multiple DDC sentences of this form) each with the approgriate data
fields| populated to convey each setting.

The dtandard query sentence has no means to identify a specific DDC¢setting and therefore the resppnse from
the djsplay equipment may consist of multiple sentences where stored presets are provided and of a single
sentgnce indicating the current state. If no presets are provided\by the receiving equipment, only a single
sentgnce indicating the current state is provided.

This field is used to indicate that this sentence is used to.change the stored settings or used to change the
currept state of the receiving equipment. This field shall net\be a null field.

O = Yentence is relevant to current Operational settings®

P = Sentence is relevant to stored ‘Preset’ settings.

>> ipdicates Controller sends to Display.
<< ipdicates Display sends to-Controller.

#

Example commands Example sentence(s)

CHange operational dimming state of the receiving equipment.

. >> $INDDC,,75,D,C, 0*22<CR><LF>
— Set to Brightness percentage ‘75’ and ‘D’ Colour palette. :

The display may respond indicating its state. << SGNDDC,,75,D, R, 0*3D<CR><LF>

Change preset dimming state of receiving equipment

— Store Brightness percentage ‘75’ and day Colour palette as
preset ‘D’ by setting Command mode to ‘P’.

. - . . >> $I11DDC,D,75,D,C, P*7TE<CR><LE>
Optionally, a receiving equipment with full or half duplex v [t

communications may respond to give positive acknowledgement.

— Report stored Brightness percentage and Colour palette for

preset ‘D’ identified by Sentence status flag ‘R’ and
Command mode to ‘P’. << $EIDDC,D,75,D,R, P*63<CR><LF>

Change the preset dimming state of receiving equipment
(some equipment may ignore this field).

— Store the current brightness percentage and colour palette
as preset ‘K’ i.e. store the current settings. >> $INDDC,K,,,C, P*30<CR><LF>
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# Example commands

Example sentence(s)

Activate a preset (some equipment may ignore this field).

For receiving equipment that supports a stored preset ‘D’, recall
4 that preset; otherwise set receiving equipment palette to ‘D’ and
retain current its current operational brightness percentage.

— Activate ‘D’ stored preset in the receiving equipment.

>> $1IDDC,D,,,C,0*27<CR><LF>

Where the receiving equipment is a colour or monochrome
display with or without notion of colour palettes:

(a) set the monitor to "D" day time setting
(the Brightness percentage/colour palette is ignored)

5 (b) _set operational dimming state to brightness percentage ‘55’

(a)

>> $I1IDDC,D,55,D,C, 0*63<CR><LF>

to/R’ and with Command mode field set to ‘O’ to indicate
current Operational state.

(o)
(if supported receiving equipment assumes current palette) >> $IIDDC,,55,,C,0*63<CR¥{LF>
: ‘ua’ (c)
(c tset"\tpe brightness percentage to ‘49’ and the colour palette >> STIDDC,,49,N,C, G320KCRI<LF>
o (@)
(d) set to ‘D’ palette and retain current brightness percentage. >> $IIDDC,,,D,E, 0*27<CR><LF>
Onptionally query the receiving equipment using the standard
query sentence.
Example responses to that query sentence are shown for
depices with bi-directional (duplex/half duplex) communications
if Jupported;
pp ; (a)
(a] a calibrated colour display system, and %> $IIEIQ,DDC*32<CR><LF>
<< SEIDDC,,75,D,R,0*38<CRY<LF>
— send standard query sentence, << SEIDDC.D,49,D,R, P*6C<CH><LE>
6 — receiving equipment responds ‘R’ with its current << SEIDDC,K,49,K,R, P*6C<CH><LEF>
Operational state ‘O’ and stored presets ‘P’. << SEIDDC,N,49,N,R, P*6C<CH><LF>
. . . << *61<CH><LF>
(b) un-calibrated display system which does not support.colour (b) $EIDDC,0,00,0, R, P*61<CR><LF
palettes. >> $TIGNQ, DDC*37<CR><LE>
— send standard query sentence, << S$GNDDC, , 49, ,R,0*76<CR>4LF>
- receiving equipment responds with septence status flag << $SGNDDC, D, 49, , R, P*2D<CRI<LE>
is set to ‘R’ in each case and with Comirhand mode field << $GNDDC, K, 36, , R, P*2A<CRY<LEF>
set to ‘O’ to indicate current state_and set to ‘P’ stored << SGNDDC, N, 05, , R, P*2F<CRI<LF>
presets, if supported. << $GNDDC, 0,00, ,R, P*2B<CRY<LEF>
Ogtionally the receiving equipmentmay respond to an invalid
DDC sentence with an NAK sentence and/or its current
opgrational state.
In this example, the receiving equipment, a GPS, does not
support storing the valdes requested in this preset:
7 | — | store day palette‘and brightness percentage ‘99’ as ‘O’ >> $INDDC, 0, 99,D,C, P*70<CH><LF>
palette (not supported on this equipment),
— | receivingrequipment sends NAK sentence, and << $GPNAK, IN,DDC,GPS1,10, JRESET
— | recejving-equipment responds with sentence status flag set NOT ACCEPTED*3A<CR><LF>
<< $GPDDC,,49,,R,0*68<CR>4LF>

8.3.27 DOR - Door status detection

This sentence indicates the status of watertight doors, fire doors or other hull openings/doors.
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$--DOR,a,hhmmss.ss,aa,cc,xxx,xxx,a,a,c-c*hh<CR><LF>

Water tight door switch setting®
Door status”
Door number or door open count®

Second division indicator®)
— First division indicator4
— Type of door monitoring system?)
— Event time 2
— Message Type

U\I— Message description text )

Comment

1)

S: St

The {
The

E: St
F: Fa

2)
3)
4)
5)
6)

Time
The f
First
Seco
This f

mess

field i

Wher
is sp4g

7)

8)

9)

S
Ffee status (for watertight door);
F

5.

htus for section: the number of faulty and/or open doors reported in the division specified.in field
ection may be a whole section (one or both of the division indicator fields are null fields) or a su
tatus S is normally transmitted at regular intervals. Examples of use are given inJAnrex E.

htus for single door (E may be used to indicate an event).

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

when this status/message was valid. This may be a null field.

eld is two fixed characters, see table below.

Hivision indicator where door is located. This field is two charaCters, see table below.
hd division indicator where the door is located. This field is~three numeric characters, see table

ield is three fixed numeric characters. When the message, type field is E, this field identifies the d

s F, this field is a null field.

the message type field is S or F, this field shallbe'a null field. When the message type field is E|,
cified by the following:

pen,
losed,

ecured,

ault (door status unknown),

ield includes a single eharacter specified by the following:
arbour mode (allowed.open),

ea mode (ordered closed).

may be a null field.

iptive text/door tag. If a door allocation identifier is string type, it is possible to use this field inst
doop-allocation fields. The maximum number of characters will be limited by the maximum senter
he length of other fields.

C 2024

5 4 and 5.
b-section.

elow.
or. When

pge type field is S, this field contains the number of deors that are open or faulty. When the message type

this field

pad of the

ce length

il Y H &
aooTr monrormyg-—Systiem

First division indicator Second division indi

System category

cator

Deck number

Watertight door Number of watertight bulkhead/

- - frame number
Semi-watertight door (splash-

tight)

Fire door

Number/letter of zone. This can
also be identifier for control and
monitoring main system.

Deck number or control system
loop number or other control
system division indicator as is
appropriate for system

HD

Hull (shell) door

Door indication number/frame
number

Deck number

oT

Other

As above

As above
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8.3.28 DPT - Depth

Water depth relative to the transducer and offset of the measuring transducer. Positive offset
numbers provide the distance from the transducer to the waterline. Negative offset numbers
provide the distance from the transducer to the part of the keel of interest.

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

Commentsg:

1)

2)

8.3.29 | DSC - Digital selective calling information

I— Maximum range scale in use

Offset from transducer, in metres® 2
—— Water depth relative to the transducer, in metres

"posifive" = distance from transducer to water line; = distance from transducer to keel. If A0t known, then a

null field .

For IEC applications, the offset shall always be applied so as to provide depth relative tojthe keel.

This sentence is used to receive a call from or provide data to a fadiotelephone using digital
selective calling in accordance with ITU-R M.493. When a call(is received with errprs, the

sentencke is not transmitted.

$ —-DSE, XX, XXXXXXXXXX, XX, XX, XX, X.X,X. X, XXXXXXXXXX,XX,a,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)
5)

6)
7)

Acknowledgement 2
Nature of distress?® 4)
MMSI of ship in distress 3) %)
Time © or Tel. No. 7

— Pasition & or Channel/frequency®
— Type-of communication ') or second telecommand*)
— Nature of distress#) 19 or first telecommand®
— Category ¥
— Address®
— Format specifier4)

Ul— Expansion indicator ")

Expapsion indicator = "E", a null field otherwise. When set to "E", this sentence is followed by the DSC ¢xpansion
sentence $-"DSE, without intervening sentences, as the next transmitted or received sentence.

Acknpwledgement type:

R = Aekfiowledgerequest
B = Acknowledgement
S = Neither (end of sequence)

For distress acknowledgement, distress relay and distress relay acknowledgement calls only, a null field
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" shall be added as the tenth digit. When relay of distress alert on behalf
of another ship which is unable to send its own alert is received or sent, and where the identity of the station in
distress is unknown the MMSI of ship in distress is null field. 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.
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Latitude/longitude, degrees and minutes, 10 digits, coded in accordance with ITU-R M.493.

Frequency or channel, six, eight, twelve or sixteen digits, coded in accordance with ITU-R M.493.

10) Distress calls only.

11) Distress, distress acknowledgement, distress relay and distress relay acknowledgement calls only.

8.3.30 DSE - Expanded digital selective calling

This sentence immediately follows, without intervening sentences or characters, $--DSC when
the DSC expansion field in this sentences is set to "E". It is used to provide data to or receive
DSC expansion data from a radiotelephone using digital selective calling in accordance with
ITU-R M.821.

$--DSH,X,X,a,XXXXXXXXXX,XX,C-=C,...vvvvn. ,XX,C--C *hh<CR><LF>

Commentg:

1)

2)

3)
4)

5)

8.3.31 | DTM /- Datum reference

Data set‘n’ 12
Addltlonal data sets 12
Data set ‘1’12
Vessel MMSI 3
Query/reply flag*
— Sentence number®
— Total number of sentences?®

Data ets consist of two fields. The first field is the code field: the two least significant digits of symbg
ITU-R M.821-1:1997, Table 1. The second field is the data.field: the additional information required
M.821-1, a null field otherwise. The digits appearing in these fields are the data or commands as sp|
ITU-R M.821-1 except for commands, the two least significant digits of ITU-R M.821-1:1997, Tal
precgded by ASCII "C" (HEX 43). A variable number{of data sets are allowed, null fields are not re
unused data sets.

ASCI| characters are used to describe text (station name and port of call), not symbols of ITU-R M.82
Tablg 2. When <,> (Comma, HEX 2C — a reserved character) is needed, <'> (Apostrophe, HEX 27) is sU

Identjcal to the address field in the associated $--DSC, $--DSI or $--DSR sentence.

"Q" =[ Query. A device is requesting.expanded data. Code fields filled as desired, all data fields are g
fields

"R" =|Reply. A device is responding with selected expanded data, in response to a query.
"A" =|Automatic. A device s transmitting data automatically, not in response to a query request.

The umber of data sets"may require the transmission of multiple sentences all containing identical fiel
The flrst field specifies the number of sentences, minimum value = 1. The second field identifies the or
sentence (sentencesnumber), minimum value = 1. For efficiency, it is permitted that null fields be u
additjonal sentenc€s when the data is unchanged from the first sentence (note that this practice can |
incorfect assembly of messages if there is a high risk of loss of sentence).

| codes in
by ITU-R
ecified by
le 3, are
Quired for

1-1:1997,
bstituted.

et as null

f formats.
Her of this
ed in the
pad to the

Local geodefic datum and datum offsefs from a reference datum. This senience Is
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.

used to

The datum sentence shall be transmitted immediately prior to every positional sentence (e.g.
GLL, BWC, WPL) which is referenced to a datum other than WGS84, the datum recommended
by IMO.

For all datums, the DTM sentence shall be transmitted prior to any datum change and
periodically at intervals of not greater than 30 s.
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$--DTM,ccc,a,x.X,a,X.Xx,a,Xx.X,ccc*hh<CR><LF>

Comment

1) Thres
datun
Appe
use b

2) One
datun

3) Latity
positi

Wher
or us

4) Chart
when

5) WGS
8.3.32

The EPI
the "Va
sentenc

This sentence shallot be queried. A query for EPV sentence may result in the gene

one or

equipment properties and their current values.

L I— Reference datum?®
Altitude offset, m?3

Lon offset, min, E/W?3)
Lat offset, min, N/S3)
Local datum subdivision code?
— Local datum:" ———— WGS84 = W84
WGS72 = W72
SGS85 =S85
PE90 = P90

BDCS = C00
User defined = 999
IHO datum code®

5.

character alpha code for local datum. If not one of the listed earth-centred datums, or 999 for us
hs, use IHO datum code from International Hydrographic Organisation (IHO) Special Publication
hdices B and C. Null field if unknown. This field shall be set to 999 whén manual offsets are ente
ly the position fixing device.

Character subdivision datum code when available or user defined reference character for usg

de and longitude offsets are positive numbers, the altitude ‘offset may be negative. Offsets ch
on: position in the local datum is offset from the positionnin the reference datum in the directions

P =P +P

local datum ref datum offset

field 1 contains a value of 999, these fields shall\not be a null field and shall contain the manual
br defined offsets.

transformations based on IHO Special Publication 60 parameters may result in significant positig
applied to chart data.

B4 = W84, WGS72 = W72, SGS85 =S85, PE90 = P90, BDCS = C00.
EPM - Command or report long equipment property value

I sentence providesta method to command and report specific equipment settin
ue of property tobe set" is longer than possible using a single EPV senten
e is a command séntence.

more_EPM messages or EPV sentences as necessary to report all conf

br defined
60:2008,
ed and in

r defined

hs, null field otherwise. Subdivision character from IHO Special/Publication 60:2008, Appendiceqd B and C.

ange with
ndicated:

y entered

nal errors

Js when
ce. This

ation of
gurable

When t

IS sentence IS sent as a command and not accepled, the receiving equipm

generate a NAK sentence response providing an appropriate "reason code".

nt shall
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$--EPM,x.x,X.X,X.X,a,c--C,c—C,X.X,c--c*hh <CR><LF>

— Value of property to be set?
— Property identifier for the property to be set®)
— Unique identifier®)
— Equipment type®
— Sentence status flag®
— Sequential message identifier?)
— Sentence number?

Comment

1) The fi
identi
decin

2) The
mess
mess

3) This
chan

R =S
C=9

4) The g
as a
sente
statu

5) The (
it ide
actud
which
comn|
may

6) The(q
an ap
7) The'
parar
string

chargcter string may.contain both valid characters, see Table 2, and reserved characters, see Table 1.

charg

Examples]

EXAMPLE:

Iotal number Oor sentences 10r tis message"'

5.

rst field specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The se|
fies the order of this sentence in the message, minimum value 1. These fields @re/integer fielg
al point or decimal digits. These cannot be null fields.

equential message identifier relates all sentences that belong to a group of multiple sente
pge). Multiple sentences — see comment 1) — with the same sequential'mesSsage identifier ma
pge. This field is an integer field with no decimal point or decimal digits,

ield is used to indicate a sentence that is a status report of currefit settings or a configuration
ing settings. This field shall not be null.

entence is a status report of current settings (use for a reply“to\a query).
entence is a configuration command to change settings. A¢sentence without "C" is not a comma

quipment field contains the two character talker ID of the\destination equipment when this senter]
command as designated by the "Sentence status flag" field, and identifies the device type for
nce is targeted. When this sentence is a report (e,gin response to a query) as designated by the |
5 flag” field, the equipment type field contains the\talker ID of the equipment generating the sent

nique identifier identifies the same equipment irrespective of command versus response. For ¢
htifies the equipment intended to receivesthe command. For responses, it identifies the equip
Illy received the command. Under normal“conditions, the response will be received from the equ
the command was intended. Equipmeént should only send one or more response sentences in re
and sentences received and should.not use response sentences for general reporting. The unique
e null.

roperty identifier is a variable_length integer field that identifies a parameter that can be set as
plicable equipment standard and is intended for commissioning settings.

\Value of property to/beset" is a variable length character string representing the intended con
heter value when the'sentence is a command and the current value when the sentence is a report.
s are concatenated/to form a single long character string as the Value of the property to bg
cters shall be“represented using the "*" method (see 7.1.4).

of EPM-sentence command and response:

cond field
s with no

hces (i.e.
e up one

icommand

hd.

ce is sent
which the
Sentence
bnce.

mmands,
ment that
pment for
sponse to
identifier

Hefined in

figuration
Character

set. The
Reserved

The example shows an ECDIS (with a Talker 1D of "EI") Setting a coniiguration parameter 1234

of an AIS

transponder (with a Talker ID of "Al") for a long parameter value of "This-is-an-example-of-a-long-parameter
which-continues-over-multiple-messages". In this example, the unique identifier is the value of the MMSI of the
AIS "503123450" and the sequential message identifier is 98. The ECDIS would send the following command:

$EIEPM,02,01,98,C,Al,503123450,1234,This-is-an-example-of-a-long-parameter*53<CR><LF>
$EIEPM,02,02,98,C,Al,503123450,1234,-which-continues-over-multiple-messages*09<CR><LF>

For a
SEIAI

query from ECDIS to AIS
Q,EPV*hh<CR><LF>

The AIS would send the following response (in this example the sequential message identifier is 25):
$EIEPM,02,01,25,R,Al,503123450,1234,This-is-an-example-of-a-long-parameter-wh*76<CR><LF>
$EIEPM,02,02,25,R,Al,503123450,1234,ich-continues-over-multiple-messages*2C<CR><LF>

8.3.33

EPV - Command or report equipment property value

The EPV sentence provides a method to command and report specific equipment settings. This

sentenc

e is a command sentence.
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This sentence may be queried resulting in the generation of one or more EPV sentences as
necessary to report all configurable equipment properties and their current values.

NOTE It is not possible to query a single value of property. The result of query is all values of the properties
available in the queried equipment. If some values of the "Value of property to be set" do not fit into a single EPV
sentence, they can be provided in an EPM message.

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-—-c,X.X,c--c*hh<CR><LF>
ALl £ e & L +45)
vdiut Ul }JlUpUlly U UT SC1

LI— Property identifier for the property to be set®

||
\\ Equipment type 2

Unique identifier3
Sentence status flag ")

Commentg:

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

R = Yentence 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 commanpd.

2) The dquipment field contains the two character talker ID of the destination equipment when this senterce 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. inresponse to a query) as designated by the '|Sentence
status flag" field, the equipment type field contains the talker ID of the equipment generating the sentgnce.

3) The ynique identifier identifies the same equipment irfrespective of command versus response. For cmmands,
it identifies the equipment intended to receive thg,command. For responses, it identifies the equipment that
actuallly received the command. Under normal cehditions, the response will be received from the equipment for
whichl the command was intended. Equipmentishall only send response sentences in response to command
sentences received and shall not use respaonsé sentences for general reporting.

4) The groperty identifier is a variable length ‘integer field that identifies a parameter that can be set as fHefined in
an agplicable equipment standard and-is intended for commissioning settings.

5) The "Value of property to be set'(isya variable length character string representing the intended corffiguration
parameter value when the sentence is a command and the current value when the sentence is a rgport. The
chargcter string may contain both valid characters, see Table 2, and reserved characters, see Table 1.|Reserved
chardcters shall be represented using the "*" method (see 7.1.4).

Examples| of EPV sentence command and response:

EXAMPLE 1:

The gxample.shiows an ECDIS (with a Talker ID of "EI") setting the baud rate for the Port 1 of an AIS trgnsponder
(with p Talker\D of "Al"). In this example, the MMSI of the AlS is 503123450. The ECDIS would send thg following
comnpand:

$EIERVLGSALE034234560:1404-38400:40<CR><F
The AIS would send the following response:
$AIEPV,R,Al,503123450,101,38400*05<CR><LF>

EXAMPLE 2:

The example shows an ECDIS (with a Talker ID of "EI") setting the baud rate for Port 1 of an AIS transponder
(with a Talker ID of "Al"). In this example, the MMSI of the AIS is 503123450, but the wrong MMSI was used with
two digits transposed from "45" to "54".

The ECDIS would send the following sentence:
$EIEPV,C,Al,503123540,101,38400*10<CR><LF>

The AIS would send the following response indicating that it "Cannot fulfil request or command because of a
problem with the data field in the sentence" due to the incorrect MMSI:

$AINAK,EILEPV,,11,*2F<CR><LF>
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EXAMPLE 3:

The example shows a protected EPV Sentence command and response using a SPW sentence for authentication.
The example is for a radar (Talker ID of "RA") setting the MMSI and IMO number of an AIS transponder (Talker
ID "Al") and using a password. It is assumed that the MMSI is not yet set and therefore the value is 0. The radar
would send the following sentences:

This sets the MMSI number:
$RASPW,EPV,000000000,1,SESAME*09<CR><LF>
$RAEPV,C,AI,000000000,106,503123450*07<CR><LF>
This sets the IMO number:
$RASPW,EPV,503123450,1,SESAME*0E<CR><LF>
$RAEPV,C,Al,503123450,107,9241061*0F<CR><LF>

The AMS-would-send-the-followingresponse-sentences:
$AIEPV,R,Al,503123450,106,503123450*0A<CR><LF>
8.3.34 | ETL - Engine telegraph operation status
This sejntence indicates engine telegraph position including operating.'location a
telegrapgh indicator.
$--ETL|hhmmss.ss,a,xx,xx,a,x*hh<CR><LF>
LI— Number of engine or propeller shaft®
\\ Operating location indicator®
Position indication of sub-telégraph 4
Position indicator of engine telegraph?®
Message type 2
— Event time "
Commentg:
1) Evenf time of condition change. This may be a null field.
2) Indicator character to identify message type. This shall not be a null field.
O = Qrder
A = Answer-back
3) Numgric characters showing)telegraph position. This field is two characters:
00 = BTOP ENGINE
01 = [AH] DEAD SLOW
02 = [AH] SLQW
03 = [AH] HALF
04 = [AH] FULL
05 = [AA]NAV. FULL
11 = [AS] DEAD SLOW
12 = [AS] SLOW
13 = [AS] HALF
14 = [AS] FULL
15 = [AS] CRASH ASTERN
4) Numeric characters showing sub-telegraph position. This field is two numeric characters:

nd sub-

20 = S/B (Stand-by engine)
30 = F/A (Full away — Navigation full)
40 = F/E (Finish with engine)
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5) Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge
P = Port wing
S = Starboard wing
C = Engine control room
E = Engine side/local
W = Wing (port or starboard not specified)

If not known, this shall 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 F starboard

Even|= port

8.3.35 | EVE - General event message

This sentence is used to transmit events (e.g. actions by the crew on the-bridge) wit

stamp.

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

\\ L I— Event description

Tag code used for identification ofysource of event
Event time "

Commentsg:

1) This mmay be a null field.
8.3.36 | FIR — Fire detection

This sentence indicates fire detectioh.status with data on the specific location.

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

U\I— Message description text?

Alarm’s acknowledgement state &
Condition”
Fire detector number or report count®
Second Division indicator®
— First division indicator®
— Type of fire detection system?

h a time

— Event time?
— Message Type "

Comments:

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

status S is normally transmitted at regular intervals. Examples of use are given in Annex E.
E: Status for each fire detector (E may be used to indicate an event).
F: Fault in system: Division indicator fields define the section when provided.
D: Disabled: Detector is manually or automatically disabled from giving fire alarms.
2) Time of condition change or acknowledgement. This may be a null field.

3) The field is two fixed alpha characters, see table below.

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

5) Second division indicator where detector is located. This field is three numeric characters, see table below.
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6) This field is three fixed numeric characters. When the message type field is E or D, this field identifies the
detector. When the message type field is S, this field contains the number of fire detectors reported. When the
message type field is F, this field is a null field.

7) When the message type field is S, this field shall be a null field. When the message type field is E, F or D, this
field includes a single character specified by the following:

A = Activation
V = Non-activation
X = Fault (state unknown)

8) 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-orD-this-shal-be-a—-rul-field-

9) Descyfiptive text/sensor location tag. If a sensor location identifier is string type, it is possible tousq this field
insteqd of above sensor allocation fields. The maximum number of characters will be limited by [maximum
sentgince length and length of other fields.

Type df 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 ndmber. This can also be
He any of the ones below. |be a control and monitoring system another control and monitorifng sub-
main unit identifier, for example fire system identifier, for exampl¢ sub-

FH Heat type detector central number/letter. central number.

FS $moke type detector

FD $moke and heat detector

FM Manual call point

GD Any gas detector As above As above

GO Oxygen gas detector

GS Hydrogen sulphide gas

detector

GH Hydro-carbon gas detector

SF S$prinkler flow switch As above As above

SV $prinkler manual valve

release

Cco ¢O, manual release As above As above

oT Qther As above As above

For units|controlled fromthe fire alarm system (typically all FD, FH, FS, FD and FM), the normal division

indicator$ shall be firey)zene and loop number.

8.3.37 | ESI'< Frequency set information

This sentence is used to set frequency, mode of operation and transmitter power level of a
radiotelephone; to read out frequencies, mode and power and to acknowledge setting
commands. This is a command sentence.
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$--F S, xxxxxx,xxxxxx,c,x,a*hh<CR><LF>

‘— Sentence status flag

Power level, 0 = standby,
1 = lowest,
9 = highest
Mode of operation
— Receiving frequency 2%

—  Transmitting frequency 2

Comments:
1) Mode| of operation:

g4 F3E/G3E, simplex, telephone

4 F3E/G3E, duplex, telephone

J3E, telephone

H3E, telephone

4 F1B/J2B FEC NBDP, telex/teleprinter

F1B/J2B ARQ NBDP, telex/teleprinter

F1B/J2B, receive only, teleprinter/DSC
w F F1B/J2B, teleprinter/DSC

X
{
| 4 F1C/F2C/F3C, facsimile machine

Null fleld for no information.

®» @ o 3 o o
M

—
1l

A1A Morse, tape recorder

A1A Morse, Morse key/head set

2) Freqyencies to be in 100 Hz increments.

MF/HF telephone channels to have first digit 3,\fellowed 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 fthe fourth
to sixth digits ITU channel numbers, each*with leading zeros as required. VHF channels to have the f{rst digit 9
followed by zero. The next number is-*4+" indicating the ship station’s transmit frequency is being $ised as a
simplex channel frequency, or "2" indicating the coast station’s transmit frequency is being used as ja simplex
channel frequency, "0" otherwise. The remaining three numbers are the VHF channel numbers with leading zeros
as required.

3) For ppired frequencies, onlythe transmitting frequency needs to be included; null field for receiving frequency
field. [For receive frequencies only, the transmitting frequency field shall be a null field.

4) This {ield is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration command
changing settings,~This field shall not be a null field.

R = Yentence i§ a status report of current settings (use for a reply to a query).
C = Yentence_is a configuration command to change settings. A sentence without "C" is not a command.

8.3.38 | GBS — GNSS satellite fault detection

This sentence 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 to advise
the system user. With the RAIM in the GNSS receiver, the receiver can isolate faults to
individual satellites and not use them in its position and velocity calculations. Also, the GNSS
receiver can still track the satellite and easily judge when it is back within tolerance. This
sentence shall be used for reporting this RAIM information. To perform this integrity function,
the GNSS receiver should have at least two observables in addition to the minimum required
for navigation. Normally, these observables take the form of additional redundant satellites.

If only GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS or NavIC (IRNSS) is used for the reported position
solution, the talker ID is GP, GL, GA, GB, GQ or Gl respectively and the errors pertain to the
individual system. If satellites from multiple systems are used to obtain the reported position
solution, the talker ID is GN and the errors pertain to the combined solution.
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$--GBS,hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,XX,X.X,X.X,X.X,h,hn*hh <CR><LF>

|— GNSS Signal ID4

GNSS System ID 3
Standard deviation of bias estimate

(in metres)

— Probability of missed detection for most likely
failed satellite

— ID number of most likely failed satellite?

Expected error in altitude?

Estimate of bias on most likely failed satellite

Commentsg:

1) Expegted error in metres due to bias, with noise = 0.

2) Satel
multi

a) d
b) T
1
9

—

c)

d) Yee comment 3) for other GNSS Systems+not listed in a), b), or c) above to determine meaning d
ID when Talker ID GN is used.
3) GNS$ System ID identifies the System-according to the table below. A legacy numbering system as abg
remain in effect.

4) GNSS

jatellite slot number. The slot numbers are 1 thraugh 24 for the full GLONASS constellation of 24
I

Expected error in longitude
— Expected error in latitude )
— UTC time of the GGA or GNS fix associated with this sentence

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

PS satellites are identified by their PRN numbers, which rapgé.\from 1 to 32.

he numbers 33 to 64 are reserved for SBAS satellites. The SBAS system PRN numbers are 11
he offset from SBAS SV ID to SBAS PRN number is 872:A SBAS PRN number of 120 minus 87
V ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields th& ' SBAS PRN number.

he numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identifig

his gives a range of 65 through 88. The numbers 89 through 96 are available if slot numbers abg
located to on-orbit spares.

b Signal ID identifies the Signal/Channel according to the table below.

hen using

0 to 138.

yields the

d by 64+
satellites.
ve 24 are

f satellite

ve should

Sysf

em System.ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel

GPS

1AGP) 1to 99 0 All signals
1 to 32 is reserved for GPS 1 L1 C/IA

L1 P(Y)
L1 M

33 to 64 is reserved for SBAS

65 to 99 is undefined

L2 P(Y)
L2C-M
L2C-L
L5-I
L5-Q

toF Reserved
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System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GLONASS

2 (GL)

1to 99
1 to 32 is undefined

33 to 64 is reserved for SBAS

65 to 99 is reserved for

GLONASS

toF

All signals

G1 C/A

G1P

G2 C/A

GLONASS (M) G2 P

Reserved

GALILEO

3 (GA)

All signals

=L
=

Galileo SVs
37 to 64 is reserved for

Galileo SBAS
65 to 99 is undefined

to F

=

E5b
E5 a+b
E6-A
EG-BC
L1-A
L1-BC

Reserved

BDS
(BeiDou

system)

4 (GB)

1to 99

1 to 64 is reserved for BDS
65 to 85 is reserved for BDS

SBAS
86 to 99 is undefined

O O W » © o N o a »~ w0 N

toF

All signals
B1l
B1Q
B1C
B1A
B2a
B2b

B2 a+b
B3I
B3Q
B3A
B2|
B2Q

Reserved

QZSS

5 (GQ)

1to 99

All signals

1to 10 is reserved

for QZSS satellites

11 to 99 is undefined

toF

L7 C/A
L1C (D)
L1C (P)
L1S
L2C-M
L2C-L
L5-I
L5-Q
L6D
L6E

Reserved
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
NavIC 6 (GI) 1to 99 0 All signals
(IRNSS) 1to 15 is reserved 1 L5-SPS
for NavIC (IRNSS) 2 S-SPS
16 to 32 is undefined 3 L5-RS
33 to 64 is reserved for SBAS 4 S-RS
65 to 99 is undefined 5 L1-SPS
6toF Reserved
RESERYED—|F-to-F | | |
8.3.39 | GDC - GNSS differential correction
This sentence is used to report GNSS differential correction data.
The GOC sentence provides the Satellite ID number, GNSS System ID, GNSS Signal ID,
Pseudorange correction, Issue of Data, Epoch time of GNSS, Maedified Z-Count, as|well as
UDRE. [The GDC sentence contains information for one satellite’s differential correction per
transmigsion. The total number of sentences being transmitted~and the sentence numbgr being
transmifted are indicated in the first two fields.
If the GNSS receiver is using differentially corrected-data for one or more GNSS systems, use

GDC se

e GP to show the GPS satellites and their differential corrections;

e GLt

e GA Jo show the Galileo satellites and their differential corrections;

e GB
e GQ

o Gl tg show the NavIC (IRNSS) satellites and their differential corrections.

htences with corresponding talker ID:

b show the GLONASS satellites and their differential corrections;

o show the BDS satellites and their differential corrections;

o show the QZSS sateltites and their differential corrections;

The semtence talker |IB\and signal ID fields identify the GNSS and satellite signal being

correctqd.

Talker |

This se

D GN shall'not be used.

htence shall be transmitted in reply to a standard query sentence (see 7.3.5

respons

, with a

e GDC

lo for each satellite’s differential correction in use, rpcnlfing in one or mo

sentences. If there are no existing differential corrections, then the response shall be a NAK

sentenc

e with reason code 49 and the descriptive text "no differential corrections".
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$--GDC,X.X,X. X, X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,h*hh <CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)
8)

9)

User differential range error (UDRE)®)
Modified Z-Count )
Epoch time of GNSS©)

\\LI— GNSS Signal ID 9

— |ssue of Data®

— Pseudorange correction?
— Satellite ID number

Satel
formg
value]
shall

The '
corre
there
satell

Satel
multi
talke

Pseu
nume
requ

carrig

Issue
- H
- H

Epoc
the ti
excef
starti

1. @

2. (@
E

— Total number of satellites with corrections?
— Sentence number, 1 to 991
— Total number of sentences for this message, 1 to 99"

5.

ite differential corrections may require the transmission of multiple seftences all containing ide
ts when sending a complete message. The first field specifies the “total number of sentences,
1. The second field identifies the order of this sentence (sentence qumber), minimum value 1. Th
hot be null fields.

Total number of satellites with corrections" data field identifies' how many satellites and their g
Ctions will be reported. This includes all GNSS systems inuse with differential corrections. For e
are differential corrections for 6 GPS satellites and for 4 Galileo satellites, then this "total n
tes with corrections" will be set to 10, and will be in¢luded in all GDC sentences.

ite ID numbers. To avoid possible confusion calsed by repetition of satellite ID numbers w
le satellite systems, the satellite number and associated GNSS system is identified with the GDC
ID.

Horange correction. This provides DGNSS pseudorange correction data. This is a variable leng
ric field where the decimal point and "associated decimal-fraction are optional if full resolut
ed. The units are in metres. The signal ID will indicate the observation type (frequency, cod¢g
r phase).

of data. This is the Issue of DGNSS correction data. This is a variable length data field with no
or BDS B11/ B21/B3l, Issue of Data = mod (toc / 720, 240)
or BDS B1C/B2a/B2b,«ssue of Data = IODE

h time of GNSS. Thisis'a variable length integer field. Each GNSS may have different start date/
ne of week is based/upon. The GDC sentence’s talker ID identifies the GNSS. Time of week (for]
t for GLONASS)in units of seconds. Time of day (for GLONASS) in units of seconds. The GNS
hg time epochtis defined below.

P: (GPS)\Ihe start epoch is 0 h 00 UTC (midnight) of January 5th to 6th, 1980.

L: (GLONASS) "Time of day" is the natural unit of time measurement for GLONASS. Since (
ystemtime is based on UTC that includes positive leap seconds, specifying the beginning of the

tical field
minimum
ese fields

ifferential
xample, if
umber of

hen using
sentence

h floating
on is not
range or

Linits.

imes that
all GNSS
S system

ELONASS
week will

n

ot'défine continuous time scale for GLONASS.

3. GA: (Galileo) The start epoch is 0 h 00 UTC on Sunday, 22 August 1999 (midnight between 21 and 22
August).

4. GB: (BDS) The start epoch is 0 h 00 UTC on January 15!, 2006.
5. GL: (NavIC) The start epoch is 23:59:47 UTC on August 215!, 1999.

Modified Z-Count. This is a variable length numeric field with a range from 0 to 3 599,4, in units of seconds.

User differential range error (UDRE). This is a variable length numeric field with a range from 0 to 150, in units
of metre.

The GNSS Signal ID is found in the table below. The talker ID of the sentence identifies the System and the
GNSS Signal ID identifies the type of Signal/Channel being corrected. This field shall not be a null field.
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System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GPS

1(GP)

1to 99

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

b N O O » WO DN

All signals
L1 C/A

L1 P(Y)
L1 M

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

L5.Q

9to F

Reserved

GLONAS$S

2 (GL)

1to 99

1 to 32 is undefined

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

GLONASS

toF

All signals
G1~CrA
G1P

G2 C/A
GLONASS (M) G2 P

Reserved

GALILED

3 (GA)

1to 99

1to 36 is reserved for
Galileo SVs

37 to 64 is reserved for
GalileolSBAS

65 to 99 is~undefined

toF

All signals
Eb5a

E5b

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

Reserved

BDS
(BeiDou

system)

4 (GB)

1to 99

1 to 64 is reserved for BDS

65 to 85 is reserved for BDS
SBAS

86 to 99 is undefined

All signals
B1l
B1Q
B1C
B1A

O O W » © o N o g A 0N

toF

B2a
B2b

B2 a+b
B3l
B3Q
B3A
B2l
B2Q

Reserved



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024 - 67 -
System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
QZSS 5(GQ) 1 to 99 0 All signals
1to 10 is reserved 1 L1 C/A
for QZSS satellites 2 L1C (D)
11 to 99 is undefined 3 L1C (P)
4 L1S
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-I
8 L5.Q
9 L6D
A L6E
BtoF Reserved
NavIC 6 (Gl) 1to 99 0 All signals
(IRNSS) 1to 15 is reserved 1 L5-SPS
for NavIC (IRNSS) 2 S-SPS
16 to 32 is undefined 3 L5-RS
33 to 64 is reserved for SBAS 4 S-RS
65 to 99 is undefined 5 L1-SPS
6toF Reserved
RESERVED 7toF
8.3.40 | 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 gengdral, the proper (decoding and interpretation of binary data will require agcess to
information developed.and maintained outside of this document. This document ¢ontains
information that desecribes how the data shall be coded, decoded, and structured. The|specific
meaning of the binary data is obtained outside of this document.
The padked(géneric binary data is "assumed to be" a linear array of 216 (65 536) 16 bit fentities.

The GE

sehtence specify new content for up to eight consecutive 16-bit entities indep<ed into

the array by the first field.

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

Packed binary field "n"?3)°

Varlable number of packed blnary field4) 3
Packed binary field3 9
Time stamp ?
Index of first packed binary field in sentence? ®

Comments:
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3)

4)

5)
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Index of first group in GEN sentence. Address is represented in hexadecimal format in HEX range 0000 through
FFFF. The 16-bit address is formatted as fixed 4-character HEX field.

This may be a null field.

The packed binary field is represented as a 16-bit value. The 16-bit value is formatted as fixed 4-character HEX
field. This may be a null field.

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.

a) The 4-character HEX field values used in this sentence are interpreted as follows:

hhhh = (highest bit) [15][14][13][12]...[3][2][1][0] (lowest bit)

8.3.41 | GFA — GNSS fix accuracy and integrity

‘ ‘ ' ’ l—l—l—L Least significant hexadecimal digit
Wostsignificant hexadecimardigit

Tlhe example below shows 10 groups of status information. The 4-character HEX field value“of0123 for the
flrst packed generic status group at HEX address 0000 is interpreted as a 16-bit value with,bits 0, 1, 5 and
g being set. The status from the source is sent in two sentences:
$
$

VRGEN,0000,011200.00,0123,4567,89AB,CDEF,0123,4567,89AB,CDEF*64<CR><LF>
VRGEN,0008,011200.00,0123,4567*6C<CR><LF>

This seftence 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
constellption (GPS, GLONASS, GALILEO, BDS, QZSS~of NavIC (IRNSS)) is used| for the
reported position solution, the talker ID is GP, GL, GA,GB/ GQ or Gl respectively and the data
pertain [to the individual system. If satellites from multiple systems are used to obtain the
reported position solution, the talker ID is GN and.the parameters pertain to the cgmbined
solution| This sentence provides the quality data of,the position fix and shall be associgted with

the GN$ sentence.

$--GFA,hhmmss.sS,X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X;¢=-c*hh<CR><LF>

Comments:

1)
2)

3)

\\L I— Integrity status

‘ L Selected accuracy level (m)2)

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

Degrees from true north.

The selected accuracy level and the associated integrity requirements (alert limit, integrity risk limit, continuity,
time-to-alarm) shall be in accordance with IMO Res. A.915(22):2001, Appendix 2.

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 channel (GIC)
(third character). If additional integrity sources (i.e. terrestrial broadcast or other satellite system integrity
channels) are added to the standard, the Integrity status field will be extended. New integrity sources shall
always be added on the right, so the order of characters in the Integrity Status Field is maintained. This field
shall not be a null field and the characters shall 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).
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8.3.42 GGA - Global positioning system (GPS) fix data

NOTE This is a deprecated sentence which has been replaced by GNS.

Time, position and fix-related data for a GPS receiver. All global navigation satellite system
receivers, including GPS, should use the GNS sentence in new equipment designs.

Differential reference station ID, 00031023 ~

Age of differential GPS data? —

Units of geoidal separation, m —
Geoidal separation 3

Lot f antanna
15

$--GG/

Comment

1)

2)
3)

All G
indic4g
0 =fi
1=0G
2=d
3=G

q

]
=

o N o o b
non

n
W < m T

Time

Geoiq
surfa

o HIRP- |
OIS UT arrceTnie alLlLuuU, A

Antenna altitude
above/below

Horizontal dilution of preC|S|on

\, hhmmss.ss, llllIl,a,yyyyy.yy,a,x, xx XX, XX, M, X. X, M, x.X,xxxx*hh<CR=xLF>

Number of satellites in use; 00- 12, may
be different from thennumber in view
GPS quality indicatér
Longitude E/W

Latitude N/S
— UTC of position

P .

PS quality indicators in headings 1 through 8 are considered "valid". The heading "0" is the onl
tor. The GPS quality indicator field shall net*be a null field.

not available or invalid
PS SPS mode
fferential GPS, SPS mode
PS PPS mode
al time kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers
oat RTK. Satellite system used in RTK mode with floating solution
stimated (dead reckoning) mode
anual input mode
mulator mode

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

Ce, = mean sea level surface below the WGS-84 ellipsoid surface.

al(separation: the difference between the WGS-84 earth ellipsoid surface and mean sea levgl

8.3.43 GLL - Geographic position — Latitude/longitude

"invalid"

(geoid)

Latitude and longitude of vessel position, time of position fix and status. This sentence may be
used for any position fix method, for example terrestrial, inertial, satellite, etc. or any
combination thereof.

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

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

Latitude, N/S
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Comments:

1)

2)

8.3.44 | GNS - GNSS fix data

Positioning system mode indicator:
A = Autonomous

D = Differential

E = Estimated (dead reckoning)

M = Manual input

S = Simulator

N = Data not valid

Note that receiving equipment need to be careful using position based on position modes E, M and S as for
various reasons they might be unsuitable for certain navigation functions.

The mode indicator field supplements the status field (field 6). The status field shall be set to V = invalid for all
valuefs of operating mode except for A = Autonomous, D = Differential and E = Estimated (dead reckonng) when
the eptimated position is valid and suitable for navigation. The positioning system mode indicator’gnd status
fields| shall not be null fields.

Fix data| for single or combined satellite navigation systems (GNSS). This.sentence proyides fix
data forl GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIC (IRNSS) and. possible future |satellite
systemg and systems combining these. This sentence could-be’ used with the¢ talker
identificption of GP for GPS, GL for GLONASS, GA for Galileo, GB-for BDS, GQ for QZSS, Gl
for Nav|C (IRNSS) and GN for GNSS combined systems, as well’ as future identifiers. Some

fields mpy be null fields for certain applications, as described®elow.

If a GN$S receiver is capable simultaneously of produc€ing a position using combined [satellite
systemg, 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 individual gystems.

If a GN$S receiver is set up to use 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 positior]s using

$GNGNSE, and use the mode indicator to-show which satellite systems are being used.

$-- GNB, hhmmss.ss, lliLILa,yyyyy.yy,a,c-C,XX,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a* hh<CR><LF>

Navigational status indicator® —
Differential;reference station 1D2?

Age of differential data?
Geoidal separation, m% —\

Antenna altitude, m,
re;Mmean-sea-level (geoid)

L HDOP 3
Tatal number of satellites in use 00-99

Mode indicator ")
Longitude, E/W
Latitude, N/S

— UTC of position

Comments:

1

Mode indicator. A variable length valid character field type with the first six characters currently defined. The
first character indicates the use of GPS satellites, the second character indicates the use of GLONASS satellites,
the third indicate the use of Galileo satellites, the fourth character indicates the use of BDS satellites, the fifth
character indicates the use of QZSS satellites and the sixth character indicates the use of NavIC (IRNSS)
satellites. If another satellite system is added to the standard, the mode indicator will be extended with more
characters. New satellite systems shall always be added on the right, so the order of characters in the mode
indicator is: GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIC (IRNSS) and other satellite systems in the future. The
characters shall take one of the following values:

A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode in position fix
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D = Differential. 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
M = Manual input mode

N = No fix. Satellite system not used in position fix, or fix not valid

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, such as Precise Point Positioning (PPP) mode

R = Real Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers
S = Simulator mode

The mode indicator shall not be a null field.

Examples:

Usind GPS receiver:
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,A,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*54<CR><LF>
Also possible:
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23, S¥A<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ANN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*54<CR><LF3
Usind GLONASS receiver:
$GLGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5*06<CR><LF>
Also possible:
$GLGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NAN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*48<CR><LF>
Usind Galileo receiver:
$GAGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*45<CR><LF
Using BDS receiver:
$GBGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,;NNNNA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*08<CR><LF>
Usind QZSS receiver:
$GQGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNNNA,14,0.9,1005.543,6.5,,,5*55<CR><LF>
Using NavIC (IRNSS) receiver:
$GIGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNNNNA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*03<CR><LF>
Usind combined system with GPSsand differential GLONASS:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AD,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5S*26<CR><LF>
Also possible:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ADN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5*68<CR><LF>
Using combined system-with differential GPS, GLONASS and Galileo:
$GNGNS,12231.0:2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*67<CR><LF3

In thq following, example, the sentence exceeds the maximum sentence length of 82 characters and shall not be
used] Themaximum number of all characters in a sentence shall be 82, consisting of a maximum of 79 dharacters
betwe¢en the’starting delimiter "$" or "!" and the terminating <CR><LF>.

U 1 b A + o L ff Lol ODO ol OoONAS O
sing—eembined—systerm—with—differentia-GRS—GLEONASS;

character sentence, where the second character of the checksum "6" is the 80" character, exceeding the 79
character requirement.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5*26<CR><LF>

The following sentences illustrate one way to provide the data without exceeding maximum sentence length, by
reporting the Differential Age and Reference Station ID in a separate sentence. Another solution could be to
reduce the number of decimal digits of the position information:

Using combined system with differential GPS and non-differential GLONASS, Galileo, and BDS:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*0OE<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,,,,5.2,23,5S*02<CR><LF>

Using combined system with differential GPS and non-differential GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, and NavIC
(IRNSS):

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAAAA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*0E<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,,,,5.2,23,5S*02<CR><LF>

Calil dRNC. | +hi | th 1
Geatteo—anrd—BBS—ta—this—examples—this is an 83
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Age of differential data and Differential reference station ID:

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 shall be null fields. In this case, the "Age of
differential data" and "Differential reference station ID" fields shall be provided in following GNS sentences with
talker IDs of GP, GL, GB, GA, GQ, Gl, etc. These following GNS messages shall have the latitude, N/S, longitude,
E/W, altitude, geoidal separation, mode, and HDOP as null fields. This indicates to the listener that the field is
supporting a previous $GNGNS sentence with the same time tag. The "Total number of satellites in use" field
may be used in these following sentences to denote the number of satellites used from that satellite system.

EXAMPLE 1: 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*26<CR><LF>

EXAMPLE 2: A combined GPS/GLONASS receiver using both GPS differential corrections and GLONASS
differgntial corrections can have the Tollowing three GNS sentences sent in a group.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DD,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*0B<CR><LFx
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,,,,5.2,23,5*02<CR><LF>

$GLGNS,122310.2,,,,,,07,,,,3.0,23,S*1A<CR><LF>

The Differential reference station ID may be the same or different for the different satellite systems.
a) Age of differential data

or GPS differential data:

F

Tlhis value is the average age of the most recent differential corrections in use. When only RTM SC104
Tlype 1 corrections are used, the age is that of the most recent Fype-1 correction. When RTCM S(104 Type
9 corrections are used solely, or in combination with Type 1 cotfections, the age is the average of the most
recent corrections for the satellites used. Null field when differential GPS is not used.

or GLONASS differential data:

F

Tlhis value is the average age of the most recent differential corrections in use. When only RTQM SC104
Tlype 31 corrections are used, the age is that of the’most recent Type 31 correction. When RTQM SC104
Tlype 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 uged.

or Galileo differential data:

F

Tlhis value is the average age of the mmest recent differential corrections in use. When only RTQM SC104
Tlype 41 corrections are used, the age-is that of the most recent Type 41 correction. When RTQM SC104
Tlype 42 corrections are used solely;~or in combination with Type 41 corrections, the age is the gdverage of
the most recent corrections for.the-satellites used. Null field when differential Galileo is not used.

HDOW calculated using all the sateflites (GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIC (IRNSS) and @ny future
satelljtes) used in computing the Solution reported in each GNS sentence.

Geoidal separation: the difference between the earth ellipsoid surface and mean-sea-level (geoid) surface
defingd by the reference datum used in the position solution, "-" = mean-sea-level surface below elligsoid. The
refer¢nce datum maytbe specified in the DTM sentence.

The rjavigational §tatus indicator is according to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (or Failure) warnings
and sftatus indi¢atjons’. This field shall not be a null field and the character shall take one of the following values:

S = Yafe when the estimated positioning accuracy (95 % confidence) is within the selected accufacy level
corresponding to the actual navigation mode, and integrity is available and within the requirements
for the actual navigation mode, and a new valid position has been calculated within |1 s for a

o 4 £ O £ il ' £
CUTIVETTLIUTIAT Tlhdll allu U,J S TUI a THYIT SPETU Lldlt

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.

8.3.45 GRS - GNSS range residuals

This sentence is used to support Receiver Autonomous Integrity Monitoring (RAIM). Range
residuals can be computed in two ways for this process. The basic measurement integration
cycle of most navigation filters generates a set of residuals and uses these to update the
position state of the receiver.
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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 shall 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, BDS, QZSS or NavIC (IRNSS) is used for the reported position
solution, the talker ID is GP, GL, GA, GB, GQ, Gl respecttively and the range residuals pertain
to the individual system.

If GPS,
solution
GLONA
have tal
System
residual
position
residual

$--GRY, hhmmss.ss,X,X.X,X.X,X.X, X.X,X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,XX,XX,h,n*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)
5)

If the
-103

The s
expe

multiple GRS sentences are produced, one with the GPS satellites, another
5S satellites, another with Galileo satellites, etc. Each of these GRS sénten

for a GPS-only, GLONASS-only, Galileo-only, etc. solution-

Signal ID 4
GNSS System ID 9

|— Range residuals for.satéllites used in the navigation solutiont) 2
Order shall match,the order of satellite ID numbers in GSA. WH
GRS is used, GSA'and GSV are generally required. Null fields
unused fields3)

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

5.

range residual"exceeds +99,9 m, then the decimal part is dropped, resulting in an integer (-103,7
. The maximum value for this field is £999.

ense’or'sign of the range residual is determined by the order of parameters used in the calcul
ted,order is as follows: range residual = calculated range — measured range.

Whe

GLONASS, Galileo, BDS, QZSS or NavIC (IRNSS) are combined to obtain the |position

ith the
s shall

ker ID "GN", to indicate that the satellites are used in a combined solttion. The GNSS
ID data field identifies the specific satellite system. It is important)fo distinglish the
s from those that would be produced by a GPS-only, GLONASS-enly, Galileo-gnly, etc.
solution. In general, the residuals for a combined solution will be different from the

en
for

becomes

htion. The

il RS 4 bai PR tlhal . £ 4 H H ball tal th
et pPre— oottt htes—atre— ot g—S et —thei—meH— oG e o0t af St SStio i —Sam—atCr—tn

order of

corresponding GSA sentences. Listeners shall keep track of pairs of GSA and GRS sentences and discard data
if pairs are incomplete.

Signal ID identifies the actual ranging signal according to the table below.
GNSS System ID, see table below.
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System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GPS

1(GP)

1to 99

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

b N O O » WO DN

All signals
L1 C/A

L1 P(Y)
L1 M

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

L5.Q

9to F

Reserved

GLONA$S

2 (GL)

1to 99

1to 32 is undefined

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

GLONASS

toF

All signals

G1 C/A

G1PR

G2 .C/A

GLONASS (M) G2 P

Reserved

GALILED

3 (GA)

1to 99

1 to 36 is reserved for
Galileo SVs

37 to 64 is reserved for
Galileo SBAS

65 to 99 is undefined

toF

All signals
Eb5a

E5b

E5 atb
E6-A
E6-BC
L1-A
L1-BC

Reserved

BDS
(BeiDou

system)

4 (GB)

1to 99

1 to 64 is reserved for BDS

65 to 85 is reserved for
BDS SBAS

86 to 99 is undefined

All signals
B1l
B1Q
B1C
B1A

O O W » © o N o g A 0N

to F

B2a
B2b

B2 a+b
B3l
B3Q
B3A
B2l
B2Q

Reserved
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
QZSS 5(GQ) 110 99 0 All signals
1 to 10 is reserved 1 L1 C/A
for QZSS satellites 2 L1C (D)
11 to 99 is undefined 3 L1C (P)
4 L1S
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-I
8 L5.Q
9 L6D
A L6E
BtoF Reserved
NavIC 6 (Gl) 110 99 0 All sighals
(IRNSS) 1to 15 is reserved 1 15-SPS
for NavIC (IRNSS) 2 $-SPS
16 to 32 is undefined 3 L5-RS
33 to 64 is reserved for SBAS 4 S-RS
65 to 99 is undefined 5 L1-SPS
6toF Reserved
RESERVYED | 7to F
8.3.46 | GSA — GNSS DOP and active-satellites
GNSS receiver operating mode,-satellites used in the navigation solution reported by the GGA
or GNS [sentences, and DOP valdes.
If only GPS or GLONASS or Galileo or BDS or QZSS or NavIC (IRNSS) are used for the feported
position|solution, the_ talker ID is GP, GL, GA, GB, GQ or Gl and the DOP values perta|n to the
individupl 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 dlatellites
another|with’Galileo, and another with BDS, etc. Each of these GSA sentences shall haye talker
ID GN, to indicate thatthe satelfites are used in a combined sotution and eacit shaff have the

PDOP, HDOP and VDOP for the combined satellites used in the position. The GNSS System

ID data field identifies the specific satellite system.
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GNSS System ID 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>

Commentg:

1) Satellite ID numbers. To avoid possible confusion caused by repetition of satellite ID numbeéers w
multiple satellite systems, the following convention has been adopted.

a)
b)

c)

d)

2) GNS$ System ID identifies the System according to, the table below.

L L VDOP

HDOP
PDOP
ID numbers of satellites used in solution1)
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

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

he offset from SBAS SV ID to SBAS PRN number is 87. A SBAS PRN number of 120 minus 87
V ID of 33. The addition of 87 to the SV ID yields the SBAS PRN number.

he numbers 65 to 96 are reserved for GLONASS satellites. GLONASS satellites are identifig

(€
Tlhe numbers 33 to 64 are reserved for SBAS satellites. The SBAS system PRN numbers are 11
1
g

—

thus giving a range of 65 through 88. The numbers 89 through 96 are available if slot numbers abg
dllocated to on-orbit spares. GNSS System ID field was added\t{o accommodate new GNSS sys
future without requiring a new sentence for each new system~Current use of the GSA for GPS and (
gontinues and the GNSS System ID shall be set accordingly for those systems.

V

hen the Talker ID is GN, the GNSS System ID provides‘the only method to determine the mean
tellite IDs. GNSS System ID values of three or greater alter the meaning the satellite ID nuy
pecified in the table below. The GNSS System ID-field shall not be a null field.

hen using

0 to 138.
yields the

d by 64+

siatellite slot numbers. The slot numbers are 1 through 24 for the full GLONASS constellation of 24 [satellites,

ve 24 are
em in the
ELONASS

ing of the
mbers as

System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1to 99 0 All signals
1 to 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 to 64 isyreserved for SBAS 2 L1 P(Y)
65 te_ 99 is undefined 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 L5-Q
9to F Reserved
GLONASS | 2 (GL) 1to 99 0 All signals
1 to 32 is undefined 1 G1 C/A
33 to 64 is reserved for SBAS 2 G1P
65 to 99 is reserved for 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5toF Reserved
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System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GALILEO

3 (GA)

1to 99

1 to 36 is reserved for
Galileo SVs

37 to 64 is reserved for
Galileo SBAS

65 to 99 is undefined

-

b N O O » WO DN

All signals
E5a

E5b

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

Reserved

BDS
(BeiDou

system)

4 (GB)

1to 99

1 to 64 is reserved for BDS

65 to 85 is reserved for
BDS SBAS

86 to 99 is undefined

- O

O 0O W >» U/ 0 N o a » w N

toF

All signals
B1l
B1Q
B1C
BTA
B2a
B2b

B2 a+b
B3I
B3Q
B3A
B2l
B2Q

Reserved

QZSS

5 (GQ)

1to 99
110,10 is reserved

for QZSS satellites
11 to 99 undefined

- O

All signals
L1 C/A
L1C (D)
L1C (P)
L1S
L2C-M
L2C-L
L5-1

toF

L5-Q
L6D
L6E

Reserved
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
NavIC 6 (Gl) 1to 99 0 All signals
(IRNSS) 1to 15 is reserved 1 L5-SPS
for NavIC (IRNSS) 2 S-SPS
16 to 32 is undefined 3 L5-RS
33 to 64 is reserved for SBAS 4 S-RS
65 to 99 is undefined 5 L1-SPS
6toF Reserved

RESERYEB|-#te-F : : |
8.3.47 | GST — GNSS pseudorange error statistics
This sgntence is used to support Receiver Autonomous Integrity (Monitoring [(RAIM).
Pseudofange measurement error statistics can be translated in the position domain in jorder to

give sta

If only G
position
individu

$--GST

8.3.48

Number
satellite

fistical measures of the quality of the position solution.

bl system. If satellites from multiple systems are_used to obtain the position 5
the talker ID is GN and the errors pertain to the combined, solution.

PS or GLONASS or Galileo or BDS or QZSS or NavIC (IRNSS) is used for the 1

eported

solution, the talker ID is GP,GL, GA, GB, GQ or Gl @and the error data pertain to the

hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.Xx*hh<CR><LE>

‘7 Standard deviation of altitude error (m)
Standard deviation of longitude error (m)
Standard deviation of latitude error (m)
Qrientation of semi major axis of error ellipse
tdegrees from true north)
— .Standard deviation of semi minor axis of error ellipse (m)
Standard deviation of semi major axis of error ellipse (m)
RMS: value of the standard deviation of the range inputs to the

navigation process. Range inputs include pseudoranges and DGNS
corrections

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

GSV —(GNSS satellites in view

of satellites in view, satellite ID numbers, elevation, azimuth, and SNR val

UJ

olution,

e. Four

5 \maximum per transmission. Total number of sentences being transmitted jand the

number

of the sentence being transmitted are indicated in the first two fields.

If multiple GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIlC (IRNSS) satellites are in view, use
separate GSV sentences with talker ID GP to show the GPS satellites in view, talker ID GL to
show the GLONASS satellites in view, talker ID GA to show the Galileo satellites in view, talker
ID GB to show the BDS satellites in view, talker ID GQ to show the QZSS satellites in view, and
talker ID Gl to show the NavIC (IRNSS) satellites in view. When more than one ranging signal
is used per satellite, also use separate GSV sentences with a signal ID corresponding to the

ranging

The GN

signal.

identifier shall not be used with this sentence.
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Signal ID 4

$--GSV, X, X, XX, XK, XK XXK XK e, XX, XX, XXX, XX,h*hh<CR><LF>

Commentsg:

1) Satellite information may require the transmission of multiple sentences all containing identical fiel

|—|— Fourth satellite in view 2

Second and third satellites in view?
SNR (C/No) 00 to 99 dB-Hz, null field when not tracking
Azimuth, degrees true, 000 to 359
Elevation, degrees, 90° maximum
— Satellite ID number?3
— Total number of satellites in view

— Sentence number?, 110 9
'— Total number of sentences ), 1to0 9

d formats

when| sending a complete message. The first field specifies the total number of(Sentences, minimum value 1.

The decond field identifies the order of this sentence (sentence number), minimum value 1. For effici
recommended that null fields be used in the additional sentences when_the_ data is unchanged fron
sentgnce.

2) A varjable number of "Satellite ID number — Elevation — Azimuth — SNR” sets are allowed up to a m3
four dets per sentence. Null fields shall be used for unused sets when less than four sets are transmit

3) Satellite ID numbers. To avoid possible confusion caused by _repetition of satellite ID numbers w
multiple satellite systems, the following convention has beenadopted:

a)
b)

4) Signgl ID see table below.

PS satellites are identified by their PRN numbers, whieh range from 1 to 32.

¢
Tlhe numbers 33 to 64 are reserved for SBAS satellites. The SBAS system PRN numbers are 12
Tlhe offset from SBAS Satellite ID number to SBAS PRN number is 87. A SBAS PRN number of
87 yields the Satellite ID number of 33. The addition of 87 to the Satellite ID number yields the S
number.

1

9

he numbers 65 to 96 are reserved-~for GLONASS satellites. GLONASS satellites are ide
4+satellite slot number. The slot numbers are 1 through 24 for the full GLONASS constella
satellites, this gives a range of 65\through 88. The numbers 89 through 96 are available if slo
gbove 24 are allocated to on-orbit*spares.

ency, it is
h the first

ximum of
ted.

hen using

0 to 138.
20 minus
BAS PRN

htified by
ion of 24
numbers

System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
GPS 1 (GP) 1to 99 0 All signals
1 to 32 is reserved for GPS 1 L1 C/A
33 to 64 is reserved for SBAS 2 L1 P(Y)
65 to 99 is undefined 3 L1 M
4 L2 P(Y)

5 C2ZC-™m
6 L2C-L
7 L5-1

8 L5-Q
9

toF Reserved
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System

System ID

Satellite ID

Signal ID

Signal/Channel

GLONASS

2 (GL)

1to 99

1 to 32 is undefined

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

GLONASS

toF

All signals

G1 C/A

G1P

G2 C/A

GLONASS (M) G2 P

Reserved

GALILEO

3 (GA)

All signals

|l

Galileo SVs

37 to 64 is reserved for
Galileo SBAS

65 to— 99 is undefined

toF

=0t

ES5b

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

Reserved

BDS
(BeiDou

system)

4 (GB)

1to 99

1 to 64 is reserved for BDS

65 to 85 is reserved for
BDS SBAS

86 to 99 is undefined

U O W > © ® N O o b~ W K

to F

All signals
B1I
B1Q
B1C
B1A
B2a
B2b

B2 a+b
B3l
B3Q
B3A
B2I
B2Q

Reserved

QZSS

5 (GQ)

1to 99

All signals

1to 10 is reserved
for QZSS satellites
11 to 99 undefined

toF

L1 C/A
L1C (D)
L1C (P)
L1S
L2C-M
L2C-L
L5-I
L5-Q
L6D
L6E

Reserved
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System System ID Satellite ID Signal ID Signal/Channel
NavIC 6 (Gl) 1to 99 0 All signals
(IRNSS) 1 to 15 is reserved 1 L5-SPS
for NavIC (IRNSS) 2 S-SPS
16 to 32 is undefined 3 L5-RS
33 to 64 is reserved for SBAS 4 S-RS
65 to 99 is undefined 5 L1-SPS
6toF Reserved

RESERYED——Fto-F | | |

8.3.49

This se

supervigion of a connection between two units.

The senmtence is transmitted at regular intervals specified in the_corresponding eq

standar

connectjon supervision.

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

Commentsg:

1) Configured autonomous repeat interval in seconds. This field shall be set to a null field in response

(see

2) Equigment in normal operation A ='yes, V = no.

This

testinlg function.

3) The gequential sentence jdentifier provides a message identification number from 0 to 9 that is se
assighed and is incremented for each transmission of the sentence. The count resets to 0 after 9 is u

8.3.50

This se

heading| reported by the THS sentence when the heading source can apply a correctio

This se

HBT - Heartbeat supervision sentence

ntence is intended to be used to indicate that equipment is operating normall

j. The repeat interval may be used by the receiving unit te'set the time-out valu

U— Sequential sentence identifier®
Equipment status 2
Configured repeat interval®

y.3.5) if the query response feature isssupported.

ield can be used to indicate\the current equipment status. This could be the result of an built-i

HCR - Heading correction report

ntenceis-used to inform the state and value of a heading correction include

y, or for

uipment
b for the

0 a query

h integrity

quentially
ed.

d in the
.

tence requires tight synchronization with THS sentence. [his sentence shall

be sent

immediately prior to every THS sentence for which the correction state field has changed
compared to the previous THS sentence. For all "correction states", the HCR sentence shall be
transmitted periodically at intervals of not greater than 1,0 s.

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

Correction state 3
Mode indicator?
Heading, degrees true"

U\I— Correction value 4


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

- 82— IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

Comments:

1) Value of heading for which this HCR is referenced. This value is not replacing heading value from the THS
sentence. This value is used for synchronization between high data rate of THS sentence and low data rate of
HCR sentence.

2) Mode indicator. This field shall not be a null field.
A = Autonomous
E = Estimated (dead reckoning)
M = Manual input
S = Simulator mode
V = Data not valid (including standby)

3) Correction state. This field shall not be a null field.

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

S = Ypeed/latitude correction included in heading

N = No correction included in heading

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

4) Value|of correction included in heading. Degrees +180,0° with one decimal. A null field shall be used|when the
corredtion state is N (no correction included) or V (not available).

8.3.51 | 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.

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

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

Magnetic deviation, degregs E/W ") 3)
Magnetic sensor heading, degrees

Commentp:

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

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

subtract westerly variation (W) from magnetic heading.

3) Variatlon and deviatign fields shall be null fields if unknown.
8.3.52 | HDT ~'Heading true

NOTE This/s‘a/deprecated sentence which has been replaced by THS.

Actual vessel heading In degrees true produced by any device or system producing true
heading.

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

Ll

Heading, degrees true

8.3.53 HMR - Heading monitor receive

This sentence delivers data from the sensors selected by HMS from a central data collecting
unit and delivers them to the heading monitor.
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$--HMR,c--c,c—-C,X.X,X.X,A,X.X,A,a,X.X,a,X.X,A,a,Xx.X,a,X.X,a*hh<CR><LF>

Commentp:
1) For mlagnetic sensors used, the deviation for the sensors and the variation of the area should be
otherwise, or if unknown, null fields.
2) To obfain magnetic heading: add Easterly deyjation (E) to magnetic sensor reading;
subtract Westerly deviation (W) from magnetic sensor reading.
3) To obfain true heading: add Easterly variation (E) to magnetic heading;
subtract Westerly variation (W) from magnetic heading.
8.3.54 | HMS - Heading monitor set

Two head

$--HMY

Comment

||—Variation,degrees E/W D3

Deviation sensor 2, degrees E/W " 2
Sensor 2 Type T = True

M = Magnetic V
— Status heading sensor 2: A = Data valid
V = Data invalid

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

M =Magnefic
— Status heading sensor 1: A = Data valid
V = Data invalid

— 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

ding sources may be setected and the permitted maximum difference may ther

,c--C,c--C,X.Xx*hh=<CR> <LF>

\\ L I— Maximum difference, degrees

Heading sensor 2, ID
Heading sensor 1, ID

P .

1) Maximum difference between both sensors which is accepted.

8.3.55

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

obtained;

be set.

This sentence is used to provide the actual heel angle, roll period and roll amplitude of an
electronic inclinometer to VDRs and other systems. Update rate for this message shall be at
least 5 Hz.

This sentence optionally provides roll peak hold values and their reset time as well. Roll peak
hold value is the value indicated by friction pointers of conventional pendulum inclinometers.

When resetting the Peak hold value, the Peak hold value date and time fields are provided and
the sentence status flag shall be set to a "C". When setting the Heel angle alert threshold, the
threshold value is provided and the sentence status flag shall be set to a "C". These two
commands may be performed separately or at the same time.
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The sentence status flag shall always be set to "R" when reporting current status and data.

In addition to the requirements of the IMO performance standard of electronic inclinometers,
roll peak hold values may also be indicated on the displays of an electronic inclinometer. Roll
peak hold value is the maximum absolute value of roll amplitude of port side and starboard side
from the last reset time of peak hold value. The roll peak hold values are indicated as the value
of the friction pointers of pendulum inclinometers and used for decision making in case of sailing
under a severe weather condition. The optional values are provided for indicating information

on

roll peak hold values on dedicated displays or the other displays of integrated bridge

systems.

$--HRNI,X.X,X. X, X. X, X.X, A, X.X,X.X,hhmmss.ss, XX, XX, XXXX,X,X*hh CR><LF >

Commentg:

1)

2)

3)
4)
5)
6)

7)

8)

9)

10)

11)

12)

Sentence status 'Flng 13)

Heel angle alert threshold value 2 —
Peak hold value reset year'")

-4
-

Peak hold value reset-day, 01 to 319
Peak hold value reset tinie®
Roll peak hold value, starboard-side, degrees”
Roll peak hold value, port side, ‘degrees®)
—  Status ®
—  Roll amplitude, starboard side, ‘degrees®
— Roll amplitude, port side, degrees®
— Roll period, seconds 2
— Actual heel angle, degrees ™

L U— Peak hold value reset. month, 01 to 1219

Actudl heel angle, momentary angle of roll\teferenced to a levelled ship to port or starboard side (positive value
starbpard, negative value port).

Roll geriod, time between succesgivesmaximum values of heel angle to port over starboard and back fo port (or
the ofher way round). Units are in integer seconds, with optional decimal point and one decimal place df seconds
(1/10]of a second).

Roll gmplitude of port side as positive value, maximum value of heel angle to port side of the latest mption.
Roll gmplitude of starboard side, maximum value of heel angle to starboard side of the latest motion.
Statup, A=data validy.V=data invalid.

Roll peak hold(value of port side, maximum value of heel angle to port side of the motions measureq from the
last reset with-a minimum resolution of 1°. This shall be a null field when data is not available.

Roll geak hold value of starboard side, maximum value of heel angle to starboard side of the motions measured
from fhelast reset with a minimum resolution of 1°. This shall be a null field when data is not availablg.

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. The
Peak hold value is reset when this field and the reset day, month, and year fields contain values, and the
Sentence Status Flag is set to "C" — see comment 13).

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. The Peak hold value is reset when this field and the reset time, month, and year fields
contain values, and the Sentence Status Flag is set to "C" — see comment 13).

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. The Peak hold value is reset when this field and the reset time, day, and year fields
contain values, and the Sentence Status Flag is set to "C" — see comment 13).

Peak hold value reset year, year when the peak hold values are reset, UTC year. This shall be a null field when
data is not available. The Peak hold value is reset when this field and the reset time, day, and month fields
contain values, and the Sentence Status Flag is set to "C" — see comment 13).

Heel angle alert threshold, momentary angle of roll referenced to a levelled ship to port or starboard side,
(positive value starboard, negative value port). The heel angle alert threshold is set when this field contains a
value and the Sentence Status Flag is set to "C" — see comment 13).
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13) This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration command
changing settings. This field shall not be a null field.

R = Sentence is a status report of current settings (use for a reply to a query or autonomous output).
C = Sentence is a Configuration Command to change settings. A sentence without a "C" in this field is not a
command.

8.3.56 HSC - Heading steering command

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

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

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

|— Sentence status flag"

Commanded heading, degrees magnetic
Commanded heading, degrees true

Commentg:

1) This field is used to indicate a sentence that is a status report of current\séttings or a configuration command
changing settings. This field shall not be a null field.

R = Yentence is a status report of current settings (use for a reply tg ,a query).
C = §entence is a configuration command to change settings. A-Sentence without "C" is not a commanpd.
8.3.57 | HSS — Hull stress surveillance systems

This sentence indicates the hull stress surveillapge system measurement data.

$--HS9,c--c,x.x,A*hh<CR><LF>

\‘ LI— Data status (A = data valid, V = data invalid)"

Measurement value
Measurement point)ID

Commentp:
1) This field shall not be a null field.

8.3.58 | HTC - Heading/track control command; HTD — Heading /track control dafla

HTC is 4 command sentence. Provides input to (HTC) a heading controller to set values|, modes
and references; or provides output from (HTD) a heading controller with information about
values, modeés and references in use.
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l_ Sentence status”

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

2)

3)

4)

5)
6)

Overtlide provides direct control of the steering gear. In the context of this sentence, override means a
interruption of the selected steering modé&. In this period, steering is performed by special devices. A
field
heading/track controller and its computing parts should operate as if manual steering was selected.

All stgering modes represent steering as selected by a steering selector switch or by a preceding HTC
Priority levels of these inputstand usage/acceptance of related fields are to be defined and documen
manufacturer.

Seledted steering modes may be the following.

M
S

|— Vessel heading, degrees
— Off-track status 9 A = within
Off-heading status
Rudder status

—— Commanded track ) ® degrees
—— Commanded off-track limit ®) n.miles (unsigned,)
—— Commanded heading-to-steer ©), 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 ¥ 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

— Override ), A=in use, V = not in use

'override" is set to "A", both fields-"selected steering mode" and " turn mode" shall be ignor

lanual steering. \Fhe main steering system is in use.

Ytand-alone (Heading control). The system works as a stand-alone heading controller. Field "co|
hHeading to\steer" is not accepted as an input.
I_
3

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

limits

V = limit reached
—— Heading reference in use, T/M or exceeded

emporary
s long as
ed by the

sentence.
ed by the

mmanded

works as
hput.

manded

Teack control-—Tha-cvstam warke ac o tracl contrallar hy corracting o conirca rocaivad in fiald "o
IN=ek He+—rr YSte—WoeH a5t AHore—moY a HHRg—=a o f He-a—+H—Here

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 shall be related to the heading reference in use.
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7) This field is used to indicate a sentence that is a status report of current settings or a configuration command
changing settings. This field shall not be a null field.

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.
8.3.59 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>

| | | ‘_ | HAOTTUmbeT, - 9=digit ramer
Call sign, 1 to 7 characters?
—  Ship’s name, 1 to 20 characters?®
MMSI of requestor (reply destination) ')
MMSI of responder ")
— Sequence number 2

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

2) The dequence number shall be the same number as the sequence number of the LRI and LRF sentgnces that
initiated this reply.

3) The dharacters that can be used are listed in the ITU-R M.1371,-6<bit ASCIl. Some of the acceptable dharacters
in thig 6-bit ASCII table are the reserved characters within this standard IEC 61162-1, Table 1. These gharacters
shall pe represented using the "*" method (see 7.1.4). The individual information items shall be a null field if any
of thg 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 nét/being provided.
8.3.60 | LR2 - AIS long-range reply<sentence 2

The LR2-sentence contains the.inférmation items requested by the "B, C, E and F" function
identification characters (see the/LRF sentence).

Speed over ground, knots?)
Colrse over ground, degrees, true?
Longitude, E/W 3 —|—|

$--LR2 [x, xxxxxxxxX, xxxxxxxx,hhmmss.ss llll.Il,a,yyyyy.yy,a,x.x, T,x.x,N*hh<CR><LF>

Latitude — N/S 3
L —— UTC time of position®
Date: ddmmyyyy, 8 digits
MMSI of responder”
— Sequence number"?2)

Comments:
1) The two fields, sequence number and MMSI of responder, are always provided.

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

3) This field shall be a null field if any of the following three conditions exist:
— the information item was not requested;
— the information item was requested but is not available;

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

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

$--LR3,

Persons, 0 to 819134
Ship type 36
Ship breadth 3
Ship length 3 -I

X, XXXXXXXXX,C~-C,XXXXXX,hhmmss.ss,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X*hh<CR><LF>

Comment
1) Thet

2) The {
this r

3) This

4) Currs
0=d
5) Thed
in thi
shall
6) Seel
8.3.62

| | |
—— Ship/cargo 9)°)
—  Draught?
ETA time 3

ETA date: ddmmyy 3

— Voyage destination, 1 to 20 chars? %)
— MMSI of responder"

— Sequence number"?2)

5!
vo fields, sequence number and MMSI of responder are always previded.

equence number shall be the same as the sequence number of the LRI and LRF sentences tha
bply.

ield shall be a null field if any of the following three conditions exist:

he information item was not requested,;

he information item was requested but is not avajlable;

he information item was requested but is notbeing provided.

nt number of persons on-board, including,crew members: 0 to 8 191:

efault (not available), 8 191 = 8 191 ‘or-more people.

haracters that can be used are. listed in the ITU-R M.1371, 6-bit ASCII. Some of the acceptable ¢
6-bit ASCII table are the reserved characters within this standard IEC 61162-1, Table 1. These ¢
be represented using the """\method (see 7.1.4).

TU-R M.1371, parameter\type of ship and cargo type" for the range of valid values for this field,

LRF - AIS long-range function

This sentence is yused in both long-range interrogation requests and long-range inter

replies.
LRI and

The LRF-sentence is the second sentence of the long-range interrogation requ
LRF (see the LRI-sentence).

t initiated

haracters
haracters

rogation
st pair,

The LRH

[-Sehtence 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 shall 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

sentenc

$--LRF

e.

X, XXXXXXXXX,C--C,C--C,c--C*hh<CR><LF>

|— Function reply status 3
—  Function request, 1 to 26 characters?
Name of requestor, 1 to 20 character
MMSI of requestor
— Sequence number, 0 to 9"
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Comments:

1)

2)

3)

8.3.63 | LRI — AIS long-range interrogation

This is used to bind the contents of the LRI and LRF sentences together. The LRF sentence shall immediately
follow the LRI sentence and use the same sequence number. The requestor process shall increment the
sequence number each time a LRI/LRF pair is created. After 9 is used, the process shall begin again from 0.
The long-range interrogation is not valid if the LRI and LRF sequence numbers are different.

The function request field uses alphabetic characters, based upon IMO Resolution A.851(20), to request specific
information items. Specific information items are requested by including their function identification character in
this string of characters. The order in which the characters appear in the string is not important. All characters
are upper-case. Information items will not be provided if they are not specifically requested — even if available
to the AIS unit. The IMO Resolution defines the use of all characters from A to Z, but not all defined information
is available to the AIS unit. The following is a list of the function identification characters, with the information
they request:

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

B = Date and time of message compaosition:

C = Hosition;
E = {ourse over ground;
F =9

peed over ground;

Destination and Estimated Time of Arrival (ETA);
Draught;

s}

= Ship/cargo;

= hip’s: length, breadth, type;
W =Hersons on board.
The function reply status field provides the status characters for the "function request" information. (When the
long-fange interrogation request is originated, the "function reply status" field shall be a null field. Thg "function
reply|status" characters are organised in the same order as the,eorresponding function identification gharacters

in thg "function request" field. The following is a list of the "function reply status" characters with the sfatus they
reprepent:

2 = ipformation available and provided in the following LR1; LR2 or LR3 sentence,
3 = ipformation not available from AIS unit,
4 = ipformation is available but not provided (i.e..festricted access determined by the ship’s master).

The long-range interrogation of the~AlS unit is accomplished through the use of two sentences.
The pair of interrogation sentence formatters, a LRI sentence followed by a LRF segntence,
provideg the information needed-by a universal AIS unit to determine if it should constfuct and
provide|the reply sentencés (LRF, LR1, LR2, and LR3). The LRI sentence contains the
information that the AIS/unit needs in order to determine if the reply sentences negd to be
constru¢ted. The LRF( seéntence identifies the information that needs to be in those reply

sentences.

Longitude — E/W (south-west co-ordinate) 4
Latitude — N/S (south-west co-ordinate) 4) —|—|

$--LRI, X, XRXXXXXKX, XXX M, yyyyY-yy,. &, L a yyyyy vy, a hhCR>LF>

|—|— Longitude — E/W (north-east co-ordinate)4
Latitude — N/S (north-east co-ordinate)*
MMSI of destination®
MMSI of requestor
— Control flag?
— Sequence number, 0 to 9"

Comments:

1)

This is used to bind the contents of the LRI and LRF sentences together. The LRF sentence shall immediately
follow the LRI sentence and use the same sequence number. The requestor process shall increment the
sequence number each time a LRI/LRF pair is created. The sequencing process shall continuously increment.
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2)

3)

4)

8.3.64 | MOB - Man over board notification

This sentence provides notification from a MOB monitoring system.
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After 9 is used, the process shall begin again from 0. The long-range interrogation is not valid if the LRI and LRF
sequence numbers are different.

The control flag is a single character that qualifies the request for information. The control flag affects AIS unit’s
reply logic. The control flag shall not be a null field. When the control flag is "0", the logic is normal. Under
"normal" operation, the AIS unit responds if either:

— 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

— the MMSI "destination" field is a null field,

or

— the AIS unit’'s MMSI appears in the MMSI "destination” field in the LRI sentence.

When the control flag is "1", the AIS unit responds if the AIS unit is within the geographic rectangle provided.

This is-the-pinre-digit-nHmberthat "“if',"°",’ identifies-the epnr\ifir\ AlLS—unit-that-shallrespond—Fhis—field shall be

a nul| field when the interrogation is for a geographic region. When addressing a specific AIS unif, it is not
necegsary to provide the geographic co-ordinates of the region.

The deographic region being interrogated is a rectangle defined by the latitude and longitudé of‘the porth-east
and sjouth-west corners. These shall be null fields when interrogating a specific AIS unit — 5ee commgnt 2).

The "MMSI of vessel" field is an optional field that may be preconfigured within the MOB device
to indicate the ship of origin. The included position informationmay be that of the vessel or the
MOB dgvice itself as identified in field 4, "MOB position_Source". Additional informatjon may
include the current state of the MOB device, time of activation, and MOB device battery 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@rovided, devices that generate this sentence
shall respond with a MOB sentence for each known MOB emitter ID, such that a single query

may resjult in multiple MOB sentence responses.

$--MOB,hhhhh,a,hhmmss.ss,x,x,hhmmss.ss,lllL.Il,a,yyyyy.yy,a,x.X,X. X, XXxxxxxxx,x*hh<CR><L

Battery status ') —
MMSI of vessel 10
Speed over ground® —
Course over ground, degrees true® —|

>

Longitude, E/W7)
Latitude, N/S7)
UTC of position®)
Days since activation®

MOB-pusitiomsource
— UTC of MOB activation?

— MOB status?

— MOB emitter ID )

Comments:

1)

2)

The MOB emitter ID is a 5-digit fixed length field of hexadecimal characters. This provides a unique identifier for
each MOB emitter. Values that do not require five hexadecimal numbers shall be preceded by "0" zeros, i.e. "FF"
shall be represented as "000FF". If the emitter ID is not known, this field shall be a null field.

The MOB status field provides information which can be used to evaluate the current state of the MOB.
A = MOB Activated

T = Test mode

M = Manual Button

V = MOB Not in Use
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E = Error

3) The UTC of MOB activation provides the time (hhmmss) of the initial MOB device activation. The decimal point
and associated decimal-fraction of seconds shall not be used.

4) MOB

Position Source identifies the source of the position information reported by this sentence.

0 = MOB position estimated by the vessel
1 = MOB position reported by MOB emitter

2-5=
6=E

Reserved

rror

5) The relative number of days since the activation of the MOB system.

6) The UTC time of position provides the time (hhmmss) of the position information. The decimal point and
associated decimal-fraction of seconds shall not be used.

7) Thel
a pos
8) The (
9) The
10) The N
11) The H
the M
0=G
1=L
2to§
6 =E
8.3.65

btitude and longitude position fields are limited to a maximum of 3 decimal digits of minutes. Thi
ition resolution of approximately 2 m.

ourse over ground field is an integer field with no decimal point or decimal digits in units,ef)deg

(IMSI| number of the ship of origin shall be set to a null field if unknown.

attery status field indicates the status of the MOB’s internal power source. Thisfield shall be a 1
OB is unable to report the battery status. The valid states area:

ood
bw
= Reserved

Fror

MSK - MSK receiver interface

This is @ command sentence. This sentence is used to set the controls of a radiobeac

receiver
a query

$--MSH

(beacon receiver) or to report the statifs~of an MSK receiver’s controls in resf
sentence.

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

|_ Sentence status Flag*
Channel number?)
Interval for sending $ MSS (status) in seconds’
Aufo/manual bit rate A/IM?
— Beaeon bit rate (25, 50, 100, 200), bit/s
—  Aute/manual frequency, A/IM2)

— Beacon frequency 83,5 kHz to 325,0 kHz)

Comment

peed over ground field is an integer field with no decimal point or decimal digits in units-of knotg.

provides

ees.

ull field if

on MSK
onse to

=

1) When status data is not to be transmitted, this field shall be a null field.

2) If auto is specified, the previous field is ignored.

3) Setto "1" or a null field for single channel receivers.

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

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

C = Sentence is a configuration command to change settings. A sentence without "C" is not a command.
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8.3.66 MSS — MSK receiver signal status

Signal-to-noise ratio, signal strength, frequency and bit rate from a MSK beacon receiver.

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

\\ I_ Channel number?

Beacon bit rate (25 bit/s, 50 bit/s, 100 bit/s, 200 bit/s )
Beacon frequency, 283,5 kHz to 325,0 kHz
Signal-to-noise ratio (SNR), dB
— Signal strength (SS), dB/1 uV/m

Commentg:

1) Settg "1" or a null field for single channel receivers.

In addition, the beacon receiver shall respond to queries using the standard query request (Q).
See 9.1|7 for examples.

8.3.67 | MTW — Water temperature
$--MTW ,x.x,C*hh<CR><LF>

|—|— Temperature, degrees C

8.3.68 | MWD — Wind direction and speed

The dirgction from which the wind blows across.the earth’s surface, with respect to ngrth, and
the speéd of the wind.

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

‘ \ |—I— Wind speed, m/s
—— Wind'speed, knots
—— Wind«direction, O to 359° magnetic
Wind diréction, 0° to 359° true

8.3.69 | 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) vesgel. Also
called apparent wind, this is the wind speed as felt when standing on the (moving) ship.

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

EXAMPLE 1: If the vessel is heading west at 7 knots and the wind is from the east at 10 knots, the relative wind is
3 knots at 180°. In this same example, the theoretical wind is 10 knots at 180° (if the boat suddenly stops, the wind
will be at the full 10 knots and come from the stern of the vessel 180° from the bow).

EXAMPLE 2: If the vessel is heading west at 5 knots and the wind is from the southeast at 7,07 knots, the relative
wind is 5 knots at 270°. In this same example, the theoretical wind is 7,07 knots at 225° (if the boat suddenly stops,
the wind will be at the full 7,07 knots and come from the port-quarter of the vessel 225° from the bow).
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$--MWYV, x.x,a,x.x,a,A*hh<CR><LF>

8.3.70

In gene
when a

1s.

Use of NAK should be specified by the equipment standard.

This sentence shall not be queried.

$--NAK,cc,cce,c --¢,x.x,c-—-c*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)
2)

3)

4)

Talkelr identifier from the sentence formatter that caused the NAK generation. This field shall not be a

Affecfed sentence formatter is either:

— the¢ "approved sentence fofmatter of data" being requested in a query that cannot be processed or
or

— the sentence formatter of the control or configuration sentence that cannot be processed or accepf]

This fileld shall not be-a*null field.

The

Unigye Identifier_for the device producing the NAK sentence, when available.

Reaspn cades:

0=
1=

N
"

—— 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, (° to 359°

-NAK--Negative-acknowledgement

al, the NAK sentence is used when a reply to a query sentence cannot be-proy
command sentence is not accepted. The NAK sentence reply shall be génerate

L |_ Negative acknowledgement’'s-descriptive text®
Reason code for negative acknowledgement*)
Unique Identifier 3
Affected sentence formatter?
Talker Identifier 1

Unique Identifier is used for system level identification of a device, 15 characters maximum. T

ided, or
d within

null field.

Accepted,

ed.

his is the

Duery” functionality not supported

Sentence formatter not supported
Sentence formatter supported, but not enabled

Sentence formatter supported and enabled, but temporarily unavailable (e.g. data field proble
initialize state, or in diagnostic state, etc.)

Sentence formatter supported, but query for this sentence formatter is not supported.
Access denied, for sentence formatter requested
Sentence not accepted due to bad checksum

Sentence not accepted due to listener processing issue

8 t0 9: reserved for future use

10 =

Cannot perform the requested operation.

11 =Cannot fulfil request or command because of a problem with a data field in the sentence.

12 to 48: reserved for future use

49 =

other reason as described in data field 5.

m, unit in
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Values greater than 50 may be defined by equipment standards.

This field shall not be a null field.

The length of this field is constrained by the maximum sentence length.

8.3.71

NLS — Navigation light status

This sentence provides the status of the navigation lights as reported by a navigation lights
controller. An example use case is for reporting status of required navigation lights from the
navigation lights controller to the voyage data recorder and other shipboard equipment or
displays. The NLS sentence can support approximately 800 unique lights. As an example, IMO
SOLAS required number of navigation lights is typically between 32 and 64. The assignment
and configuration of the Light numeric identifiers are typically defined or configured within the

navigati

This sentence cannot be used to command or change the status of any navigationlig
sentenc

$--NLS

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

n lights controller

The 1
sentd
This f
sente
as wh

The '
identi
comn|
identi
when
to a V

Numi

e may be queried, and a response may consist of multiple NLS sentences.

XX, XX, XX, X, X.X,h,X.X,....,X.X,h,Xx.x*hh<CR><LF>

‘ ~|—| Light/status pair n”

Variable number of Light/Status pairs®)
Remaining working hours ©
Status of light®

Light numeric identifier4

—  Number of lights in this sentence,™1 to 8%

— Sequential message identifier2)

— Sentence number "
— Total number of sentences for this'message

P .

umber of Navigation Light/Status’ pairs reported may require multiple sentences. The "Total i
nces for this message" field\specifies the total number of sentences used for a message, range]
ield shall not be a null field: The "Sentence number" field identifies the order of this sentence with
nce message; range 04.10.99. This field may be a null field when there is only one sentence per
en the "Total numbef of*sentences for this message" field is set to a value of 01.

sequential message/identifier" field is a number 00 to 99, used to identify different messages.
fies all sentences ‘that belong to a group of multiple sentences (i.e. message). Multiple sente
ent 1) with the 'same sequential message identifier value make up one message. The sequential
fier is a number, 00 to 99, used to identify different multi-sentence messages. This field may be §
there is'anty one sentence per message, as when the "Total number of sentences for this mess3
alue ©of 01.

er\ofsLight/Status pairs in this sentence: indicates how many lights and their status values arg

after

ht. This

umber of
01 to 99.
n a multi-
message,

This field
hces (see
message
null field
ge" is set

provided

erent mix

his paramnfnr within-this sgntance—and-the Light numagric identifiers ranging from-1 t5 8 A _dif
g T d

of single, two, or even three digit Light numeric identifiers and the use of multiple sentences to make up a
message will reduce the number of allowed Light/Status pairs in accordance with sentence length requirements.
The actual number of Light/Status pairs shall be such that the total number of characters in the sentence does
not exceed the "82-character" limit. See example below.

Light numeric identifier: This field contains the assigned numeric identifier for navigation lights within the
sentence. This field, the Status of the light field and Remaining working hours field — see comments 5 and 6) —
are repeated for each navigation light reported in the sentence, up to the maximum allowed —see comment 3).

Status of the lights: This field contains the current known status for each reported navigation light. All status

value

s are not required to be supported by the navigation light controller. Values are:

0 = Light not in use

1 = Lights Off

2 = Lights On

3 = Light has error: Reason unknown

4 = Light has error: Short circuit

5 = Light has error: Open circuit
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6)

6 = Light has error: Low luminosity
9 = Light has error: Other
null field = Status not known

Remaining working hours. This field is intended to indicate an estimate of remaining working hours of a
navigation light. Remaining working hours may not be supported by the navigation light controller. Unit is 100 h,
Values are:

0 = 0..98, estimate of remaining time in units of 100 h. As an example, a value of 27 indicates 2 700 h estimated
remaining working hours.

1 = 99, estimate of remaining time is more than 9 800 h.

null field = Estimate of remaining time is not known.

EXAMPLE: Multi-sentence message with a total of 6 lights, reported by 2 sentences

$NLNLS,2,1,96,4,12,2,,3,1,,471,3,4,6,3,*68<CR><LF>
$NLNLS,2,2,96,2,32,2,,33,2,*6F<CR><LF>

8.3.72 | NRM - NAVTEX receiver mask

This commnmand is used to manipulate the configuration masks that control‘which messgges are
stored, printed and sent to the INS port of the NAVTEX receiver. This_ascommand senfence.

$--NRM,x,x,hhhhhhhh,hhhhhhhh,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

5)

\\ |_ Sentence status flag®
Message type mask 4)
Transmitter coverage area mask 3

— Frequency table index, 1 to 92
Function code, 0to 9"

The function code is used to further identify)the purpose of the sentence. The meaning of the functign code is
as follows:

0 — rgquest messages for the given'mask;

1 — set/report the storage mask;

2 — s¢t/report the printer mask;

3 — s¢t/report the INS mask;

4 to 9 — reserved for future use.

The frequency indicator identifies the frequency that the NAVTEX message was received on:
1 =490 kHz;

2 = 5[18 kHz;

3 =4(209,56 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 shall be set to zero. To select a transmitter coverage area its corresponding bit shall
be set to one. To deselect a transmitter coverage area its corresponding bit shall 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 shall
be set to zero. To select a message type its corresponding bit shall be set to one. To deselect a message type,
its corresponding bit shall 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 shall not be a null field.

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

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

When another device (for example an INS) wishes to set one or more of the bit masks, it sends
one or more NRM sentences to the NAVTEX receiver.
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Example usage case 1:

When a device (for example an INS) wishes to determine the current values of the bit masks, it

sends a

query sentence to the NAVTEX receiver as follows:

$--INQ,NRM*hh<CR><LF>

On receiving this query, the NAVTEX receiver will respond with one NRM sentence for each
mask type and frequency combination that it supports. For example, a NAVTEX receiver which
supports separate storage, printer and INS masks for each of three receiver frequencies will

return a

total of nine NRM sentences in response to the above query.

Exampld

This exa
‘A’ to ‘E
This cof
a result

Exampls

b usage case 2:
$INNRM,2,1,00001E1F,00000023,C*38<CR><LF>

mple specifies that message identifiers ‘A’, ‘B’ and ‘F’, received frém transmitt

nmand sets the printer mask for future use; there is no immediate output gene
of receiving this command.

b usage case 3:

$INNRM,0,2,00001E1F,03FFFFFR,C*38<CR><LF>

transmi

ter areas ‘A’ to ‘E’ and ‘J’ to ‘M’ on §18 kHz should be immediately returne

Pr areas

' and ‘J’ to ‘M’ on 490 kHz, should be sent to the printer port.when they are rg¢ceived.

rated as

d to the

This exq:mple requests that all currently stored messages of all message types, receivled from

request
stored n

8.3.73

The NR
HF-MSI
messag
sentenc

$--NRX

ng device as a series of NRX sentences. This command does not update an
hasks.

NRX — MSI received message
X sentence is used to transfer the contents of a received MSI (for example N
es may be required to transfer a single MSI message.

XXX, XXX, XX:aaxX, X, hhmmss.ss, XX, XX,XXXX,X.X,X.X,A,c-c*hh<CR><LF>

LI— Message body?)

Status indication®

Total number of bad character

y of the

AVTEX,

etc.) message from the"MSI receiver to another device. As the length of a sirjgle MSI
e may exceed the.number of characters permitted in a single sentence, mapy NRX

—— Total number of characters in this
series of NRX sentences®

—  Year

——  Month 1-12
— Day 1-31

— UTC of receipt of message
—  Frequency table index 0-94

— NAVTEX message code 3

— Sequential message id 00-99 2

— Sentence number 001-999

— Number of sentences 001-999 ")
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Comments:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

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

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

In use when source of MSI is NAVTEX. For other MSI sources, this is a null field. The NAVTEX message code
contains three related entities. The first character identifies the transmitter coverage area and the second
character identifies the type of message. Both these characters are as defined in Recommendation ITU-R M.625-
4 .20 2~ Tabte—tcombimatiomr mumbers—tto 28— Transmitter Tdentificatiom charactersare attocated by the IMO
NAVTEX Co-ordinating Panel; these characters and the meanings of the message type characters.are described
in thg NAVTEX manual (IMO publication 951E). The remaining two characters (B;, B,) are restrigted.tojnumerals

with @ range of 00 to 99 and represent a serial number for each type of message. The valu€ ¢f00 is|a special
case jand not considered a serial number. See IEC 61097-6 for interpretation of special case value of |00.

NOTE IEC 61097-6 specify: "A message shall always be printed, stored and displayed if B; B, = 00 pnd if it is
transpitted by a coast station that the equipment is programmed to select.”

The ffequency indicator identifies the frequency that the MS| message was received on:
0 = npt received over air (for example test messages);
1 =490 kHz;

2 = 5/18 kHz

3 = 4]209,5 kHz;

4 = Rleceived by HF-MSI;

5 thrqugh 9 are reserved for future use.

The tptal number of characters indicates the expected size of the message body sent in this sequen¢e of NRX
sentgnces. It does not include the additional overhead. for reserved characters found in Table 1.

Statup ‘A’ is used for syntactically correct message reception. Status ‘V’ is used for syntactically| incorrect
messpge reception, for example end characters (NNNN missing.

The message body may contain both valid, characters, see Table 2, and reserved characters, seg Table 1.
Resefved characters shall be representediusing the "A" method (see 7.1.4).

The examlple below shows a typical message received by the NAVTEX receiver distributed with the NRX gentence:

<start of gxample>

ZCZC IEF9

ISSUED QN SATURDAX.06 JANUARY 2001.
INSHORH WATERS.FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FDRELAND TO SE**EY BTT.T,.

12 HOURS FORECAST:

SHOWERY WINDS, STRONGEST IN NORTH.

NNNN

<end of example>

Inspecting the corresponding NRX sentences would typically show:
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$CRNRX, 007,001, 00,IE69,1,135600,27,06,2001,240,3,2, *08<CR><LE>
$CRNRX, 007,002,00,,,,,,,,,,========"0D"0AISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.*29<CR><LF>
SCRNRX, 007,003,00,,,,,,,,,, 0D*OAINSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES~0D"0AOFF*(0D<CR><LEF>
SCRNRX, 007,004,00,,,,,,,,,,SHORE FROM 1700 UT~2A TO 0500 UTC.”~0D"0A~0D"0ANORT*70<CR><LEF>
$CRNRX, 007,005,00,,,,,,,,,,H FORELAND TO SE~2A"2AEY BILL.”0D*0A1l2 HOURS FOREC*16<CR><LF>
$CRNRX, 007,006,00,,,,,,,,,,AST: 0D*0A~0ASHOWERY WINDS~2C STRONGEST IN NORTH.*3C<CR><LF>
SCRNRX, 007,007,00,,,,,+++s,, 0D"0A"0OD"0OA*79<CR><LEF>

Decoding the message body gives the following result:

<start of decoding>

ISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.

INSHORE| WATERS FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FPRELAND TO SE**EY BILL.
12 HOURE FORECAST:

SHOWERY| WINDS, STRONGEST IN NORTH.

<end of| decoding>

8.3.74 | NSR - Navigation status report

This septence is used to handle details of a consistenf common reference system
associated with an integrated navigation system (INS) which are not available in th

(CCRS)
e value

carrying sentences GLL, THS, VBW and VTG. Such details include integrity and plauslibility of

data angd mode of STW.
Null fielgds are not allowed for this sentence.

The NSR sentence shall be sent periodically at intervals of not greater than 30 s. For
changes, the NSR sentence is transmitted prior to relevant sentence (e.g. GLL, THS e

For the [NS the talker id is "IN"{

all state
c.).



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 611

62-1:2024 © |EC 2024 - 99 —

$--NSR,a,A,a,A,a,A,a,A,a,A,a,a,A*hh<CR><LF>

Comment

1) Integ

P = Hassed, integrity verification passed

F=F

D = Doubtful, integrity verification not possible

N = Not available, reporting device does not support integrity)check
2) Plaugibility status:

A = Yles (Plausible)

V = No (Not plausible)

3) Mod¢

Headind
applicat
in use.

I_ Plausibility of time?2

Integrity of time
—— Mode of STW?)
Plausibility of depth?
L Integrity of depth™
L Plausibility of SOG and COG?
L Integrity of SOG and COG"
L— Plausibility of STW?2

——Tntegrity of STW™
| Plausibility of position?

L Integrity of position ™

L Plausibility of heading?

_ Integrity of heading’

ity status:

piled, integrity verification not passed

ot available, reporting device does not Support plausibility check
of STW

heasured water reference

stimated/calculated from non-water referenced sources

flanual input

ot available
OSD - Own'ship data

, course,)speed, set and drift summary. Useful for, but not limited to, radg
ons,-©@SD gives the movement vector of the ship based on the sensors and par

r’lARPA
ameters

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

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

Vessel drift (speed) Manually
Vessel set, degrees true :l entered
____ Speed reference, BIM/W/R/P"
— Vessel speed
Course reference, BIM/W/R/PY

— Vessel course, degrees true
— Heading status: A = data valid, V = data invalid
— Heading, degrees true



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

- 100 — IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

Comments:

1)

Reference systems on which the calculation of vessel course and speed is based. The values of course 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 = bottom tracking log

M =
W =

manually entered

water referenced

R = radar tracking (of fixed target)

P = positioning system ground reference.

8.3.76 POS - Device position and ship dimensions report or configuration command

This sehfence Is used to report the device position (X, Y, and Z) of the equipment
GNSS gnd radar antenna installed on board a ship and the ship dimensions. The)¢co
common reference position (CCRP) data may also be provided. This sentence gan be
configune or report the status and can be queried. This is a command sentence.

Usage i$ defined in equipment standards. Possible application may be tojtransmit this s
at powef up and repeatedly at 30 s interval.

$--POJ,cc,xx,a,X.X,X.X,X.X,a,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)
2)

3)

4)

Equigment Identification-is.the talker ID given in Table 4.

Equigment number starfs from one to maximum same equipment number. (e.g. 1 = Radar 1, 2 =
Equigment number,"Q" is used for CCRP position (see IMO MSC.252(83)).

A (Vdlid) is used for configured device. V (Invalid) is for testing or unconfigured device. This field sha
null field.

X, Yland Z.coordinate system

a)
b)
c)
d)

e)

\_ Sentence status flag 5
Ship’s length (m)4
Ship’s width (m)4

Ship’s width/length Valid/Invalid 2
Position Z-coordinateqm)4
Position Y-coordinate, (m) 4

L Position X-coordinate{m)*)

L Position validity flag ®
| Equipment number\00 to 992
Equipment identification "

such as
nsistent
used to

entence

Radar 2 )

| not be a

rigin (0.0) is located at the centre of the ship’s aft most point.

X-component: positive value (starboard), negative value (port) or zero (centre).
Y-component: positive value or zero (forward distance from the ship’s stern).

Z-component: positive value (height from IMO summer load line, see IMO International Conventio
Lines).

The ship’s length corresponds to maximum overall length.

n on Load
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Y-axis (+ only)

A
Position (X,Y,Z) /\\ [}
Z-axis (+ only) ._cg»
c
LN S
® 2
X-axis (=) S~ 7 _ X-axis (+)
Port " Starboard
\
(0,0
Ship
__width __
IEC

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

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

C = Yentence is a configuration command to change settings. A sentence without "C%is’"not a commapd.
8.3.77 | PRC - Propulsion remote control status

This sentence indicates the engine control status (engine order).'on a remote control |system.
This prgvides the detailed data not available from the engine*telegraph sentence E|TL. The
sentenck shall be transmitted at regular intervals.

$--PR{,x.x,A,x.X,a,Xx.X,a,a,x*hh<CR><LF>

\\I— Number of engine orpropeller shaft® 9
Operating location_indicator?
Pitch mode indicator®
Pitch demand valye ®
— RPM mode indicator¥
— RPM demand value 3
— Lever demand status? 9

— Lever demand,position "

Commentg:

1) Level position eféngine telegraph demand. =100 % to 0 % to 100 % from "full astern" (crash astein) to "full
aheagl" (navigation full) " stop engine"

2) A = dpta valid
V = dptatinvalid
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
5) Pitch demand value

6) P =Percent(%): =100 % to 0 % to 100 % from "full astern" (crash astern) to "full ahead" (navigation full) through
"stop engine"

D = degrees: "-": Astern
V = data invalid
7) Indication to identify location. This field is single character.
B = Bridge
P = Port wing
S = Starboard wing
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9)

8.3.78 MRtM—Returntink message
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C = Engine control room

E = Engine side/local

W = Wing (port or starboard not specified)
This may be a null field.

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

0 = single or on centre-line
Odd = starboard
Even = port

This shall not be a null field.

The RLM sentence is used to transfer a return link message received by a return\link| service
(RLS) cpmpatible GNSS receiver from a Cospas-Sarsat recognized return link service provider

(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 incldde acknowledggment of
the aler{ to the emitting beacon as well as optional text messages, and may also includg remote

beacon [configuration and testing.

The Eurppean space agency open service signal in space.interface control document Igsue 1.2

(Galileo|OS SIS ICD) defines the content and structureqf.\Fields 1, 3, and 4.

This sentence shall not be queried.

$--RLM,hhhhhhhhhhhhhhh,hhmmss.ss,h,k-h*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

I— Message body 4
Message code ¥
Time of reception?
Beacon IDW

The Heacon ID field identifies the beacon intended to receive this message. This is a fixed length 15 hexadecimal
chardcter data field, This field shall not be a null field.

The time of reception field indicates the RLM timestamp (i.e. the time of reception of the last 20 bit pagket of the
RLM) in UTC, (The field does not support decimal seconds. Any decimal point or decimal second$ shall be
ignored. This:field may be a null field if time of reception is not available (an uncommon occurrence).

The I\Eessage code field identifies the type of RLM message service.
0=R

served-forfuture-RILM sorvices

1 = Acknowledgement service RLM (Default value if Message code not received)
2 = Command service RLM

3 = Message service RLM

4 — E = Reserved for future RLM services

F = Test 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 BDS (BeiDou) may define a different
length message. There is no defined default for this field. This field shall not be a null field.
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RMA - Recommended minimum specific LORAN-C data

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

$--RMAAILILa,yyyyy.yy,a,X.X,X.X,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>

Comment

1) Eastgrly variation (E) subtracts from true course. Westerly variationAW)-adds to true course.

2) Posit

A = Autonomous mode;

3) The
invali
mod¢

8.3.80

Navigat
navigati
RMA or
receiver

D=0
E=H
M = Nlanual input mode;
S =S
N =0

~ ‘— Mode indicator 2 3)
Magnetic variation, degrees E/W ")

—— Course over ground, degrees true
—— Speed over ground, knots
— Time difference B, us

— Time difference A, us
Longitude, degrees E/W
Latitude, degrees N/S
— Status 3): A = data valid, V = blink, cycle or SNR warning

P .
oning system mode indicator:

ifferential mode;

stimated (dead reckoning) mode;

imulator mode;
ata not valid.

ositioning system mode indicator, field supplements the status field (field no. 1), which shall be
i for all values of Mode indicator-except for A = Autonomous and D = Differential. The positioni
indicator and status fields shall’ot be null fields.

RMB - Recommended minimum navigation information

on data from present position to a destination waypoint provided by a LORAN-C

RMC sentences when a destination is active when provided by a LORAN-C, g
, other systems may transmit $--RMB without $--RMA or $--RMC.

settoV =
g system

GNSS,

pon computer or.other integrated navigation system. This sentence always accofpanies

r GNSS
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Mode indicator 3)4)

Arrival status A = arrival circle, entered or-
perpendicular passed

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

Comment
1) Ifran
2) Ifcro
3) Posit

A = Autonomous mode;

D
E
M
S
N =

4) The
invali
mode

8.3.81
Time, d

sentenc
a destin

RMC arn

0
H
NManual input mode;
S
O

I— Destination closing velocity, knots
Bearing to destination, degrees true

Range to destination, nautical miles"
Destination waypoint longitude, E/W
Destination waypoint latitude, N/S

—  Destination waypoint ID

—  Origin waypoint ID
— Direction to steer L/R

— Cross track error 2, nautical miles

— Status 4). A =data valid
V = navigation receiver warning

P .
e to destination exceeds 999,9 NM, display 999,9.
5s track error exceeds 9,99 NM, display 9,99.

oning system mode indicator:

ifferential mode;

stimated (dead reckoning) mode;

imulator mode;
ata not valid.

ositioning system mode indicator field supplements the status field (field no. 1) which shall be
f for all values of Mode indicator except for A = Autonomous and D = Differential. The positioni
indicator and status fields shall not be null fields.

RMC - Recomménded minimum specific GNSS data

ate, position, course and speed data provided by a GNSS navigation receiv
e is transmifted at intervals not exceeding 2 s and is always accompanied by RM
ation waypoint is active.

d RMB are the recommended minimum data to be provided by a GNSS rece

data fiel

set to V =
g system

er. This
1B when

iver. All

ds'should be provided, null fields used only when data is temporarily unavailaj

e.
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Navigational status 4 —I

$--RMC,hhmmss.ss,AllILILa,yyyyy.yy,a,X.X,X.X,XXXXXX,X.X,a,a,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

L

Mode indicator 2 3)
Magnetic variation,
degrees, E/W ")
—— Date: dd/mm/yy
—— Course over ground, degrees true

—— Speed over ground, knots
| nngih |rin, ENAL

E = Hasterly variation subtracts from True course
W = \Vesterly variation adds to True course
Positloning system mode Indicator:

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

T Z Z MmO
1]

—— UTC of position fix

Differential. Satellite system used in differential mode in position fix;

Hstimated (dead reckoning) mode;
oat RTK. Satellite system used in real time kinematie‘mode with floating integers;
flanual input mode;

No fix. Satellite system not used in position fix, orfix not valid;

N
= Hrecise. Satellite system used in precision fMode. Precision mode is defined as: no deliberate dg
(

Latitude, N/S
—— Status 3 A = data valid V = navigation receiver warning

gradation
buch as selective availability) and higherresolution code (P-code) is used to compute position fix{ P is also
used for satellite system used in multi-frequency, such as precise point positioning (PPP) mode;

R = Heal time kinematic. Satellite systém.used in RTK mode with fixed integers;

S = Simulator mode.

The positioning system mode indicator field supplements the positioning system status field. The s{atus field

shall |be set to V = Invalid fonall values of the mode indicator except for A= Autonomous, D = Dffferential,

F = FJoat RTK, P = Precisg'and R = Real time kinematic. The positioning system mode indicator and stgtus fields

shall jpot be null fields.

The rjavigational status indicator is according to IEC 61108 requirements on ‘Navigational (or Failure) warnings

and sgtatus indications™. This field shall not be a null field and the character shall take one of the following values:

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 jwithin the
requirements for the actual navigation mode, and/or a new valid position has been ¢alculated
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.
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8.3.82 ROR - Rudder order status

Angle ordered for the rudder.

Center rudder order

Status A = data valid, V = data invalid?

Bow or other rudderorder
Status A = data valid, V = data invalid?
—

$--ROR,X.X,AX.X, A, a,x.X,A XX, AThh<CR><[F>

L\l— Operating location indicator (as defined in TRC)

Status A = data valid, V = data invalid?
Port rudder order )
Status A = data valid, V = data invalid?
— Starboard (or single) rudderorder ¥

Commentp:
1) Relatjve measurement of rudder order angle without units, "-" = bow tupas.to port.

2) If rudfer order field is not null field, the corresponding status field_shall not be a null field.
8.3.83 | ROT - Rate of turn

Rate of furn and direction of turn.
$--ROT ,x.x,A*hh<CR><LF>
I— Status: A = data valid

V = data invValid

Rate of turn, °/min, "-"&bow turns to port

8.3.84 | RPM - Revolutions

Shaft onengine revolution rate and propeller pitch.

$--RPM,a,x,x.X,XxX;A*hh<CR><LF>

L Status: A = data valid V = data invalid
Propeller pitch, % of maximum, " = astern
= Speed, TeEvoIutions/mim,=“=Ccoumnter-clockwise
Engine or shaft number, numbered from centreline
odd = starboard, even = port,
0 = single or on centre-line

— Source, shaft/engine S/E

8.3.85 RRT - Report route transfer

This sentence is used to notify a device about a route transmission and to report the status of
a received route transmission as described in IEC 61174.


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 - 107 -

When the sentence is used to inform or notify a device that a monitored route has been sent to
that device, data fields 5 and 6 shall be null fields. When the sentence is used to inform or notify
a device that an alternate route has been sent to that device, data fields 4, 5, and 6 shall be
null fields. When the sentence is used to report the status of receiving and processing a
monitored route by the receiving device, all data fields are required. When the sentence is used
to report the status of receiving and processing an alternate route by the receiving device, all
data fields expect data field 4 are required. In this case, data field 4 shall be a null field.

The sentence may also be used to request route information for the case of an ECDIS that was
not powered when a route was sent over the network and thus will not have the latest
information.

After pdqwer on, an ECDIS shall send one or more RRT seniences with a 'Q {o,a
retransmission. A receiver on receiving a sentence with a ‘Q’ shall resend any monitg
alternate route. If no route is being monitored, the receiver shall respond withyan"er
sentencg ($--RRT,M,,,,,*hh<CR><LF>). If no alternate route is active, then .an er
sentencg shall be sent.

$--RR1|,a,c--c,c--c,c--c,a,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1

2)

3)

4)

5)

6)

Application status of transferred route®
File transfer status of transferred route®
id of current waypoint4
Version of the transferred route 3
Name of transferred route?
L Reported transfer type ")

Reported type of transferred route. This field shall hot be a null field.

M = NMonitored route

A = Alternate route for editing

Q = Query for transmitting any monitored or alternative route for editing

Namg of transferred route. Max. 30.characters. This field shall not be a null field except for a query or {
that rfo route is monitored in response to a query.

Versipn of transferred route\Max. 20 characters. This field shall not be a null field except for a q
indicdte that no route isrmonitored in response to a query.

Id of gurrent waypointfor monitored route. Max. 10 characters. This field shall be a null field for altern
for editing.

File tfansfer status of transferred route. This field shall be a null field when informing the transfer of a
following values are used for reporting the reception status:

A = spceessful reception of the route file transfer

bk for a
red and
npty ‘M’
npty ‘A’

o indicate
hery or to
hte routes

oute. The

E = ekrokin reception of the route file transfer

A = content of the received route accepted and valid
V = content of received route rejected

P = pending, application level has not yet evaluated the received route

Status of the intended application of the transferred route. This field shall be a null field when informing the
transfer of a route. The following values are used for reporting the reception status:

not applicable. This is used when reporting the reception status and when the file transfer status of the

transferred route indicated an error in the reception of the route file transfer.
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8.3.86 RSA - Rudder sensor angle

Relative rudder angle, from rudder angle sensor.

Center rudder sensor?
Status A = data valid,
V = data invalid?

Bow or other rudder sensor?
Status A = data valid,
V = data invalid 2

$--RSA x.x,A X .X,A X .X,A X.X,A*hh<CR><LF>
| Port rudder sensor"
Status A = data valid,
V = data invalid 2

Starboard (or single) rudder sensor?
Status A = data valid,
V = data invalid 2

Commentg:

1) Relatjve measurement of rudder angle without units, = bow turmis to port. Sensor output is prop¢rtional to

ruddgr angle but not necessarily 1:1.

2) If rudfer sensor field is not null field, the corresponding status field shall not be a null field.
8.3.87 | RSD - Radar system data

Radar diisplay setting data.

$--RSDO,X. X, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XXX X, 8,8 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 @

—  Cursor range, from own ship

— EBL 2, degrees

— VRM 2, range

L— Origin 2 bearing 2

L Origin 2 range 2

— Bearing line 1 (EBL1), degrees from O

— Variable range marker 1 (VRM1), range

 Origin 1 bearing 2 degrees from O°

L Origin 1 range 2, from own ship

Comments:

1) Display rotation:
C = course-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 independent
sets of variable range markers (VRM) and electronic bearing lines (EBL) originating away from own ship position.
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RTE - Routes

Waypoint identifiers, listed in order with starting waypoint first, for the identified route. Two
modes of transmission are provided: "c" indicates that the complete list of waypoints in the route
is being transmitted; "w" indicates a working route where the first listed waypoint is always the
last waypoint that had been reached (FROM), while the second listed waypoint is always the
waypoint that the vessel is currently heading for (TO) and the remaining list of waypoints
represents the remainder of the route.

$--RTE

,X.X,X.X,a,C~-C,C--C,...... c--c*hh<CR><LF>

| } I— Waypoint "n" identifier )

Comment

1) Avar
As th

2) A sin
sendi
field
that 1
pract

8.3.89

This semtence is used to publish selection information, for example from a consistent ¢

referend
can be

L Additional waypoint identitiers )
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

— Sentence number?
— Total number of sentences being transmitted 2

5.

able number of waypoint identifiers, up to "n", may be included/within the limits of allowed senten
ere is no specified number of waypoints, null fields are not¢equired for waypoint identifier fields,

ble route may require the transmission of multiple sentences, all containing identical field forn
hg a complex message. The first field specifies the nimber of sentences, minimum value = 1. T}
dentifies the order of this sentence (sentence number), minimum value = 1. For efficiency, it is
ull fields be used in the additional sentences*when the data is unchanged from the first sent
ce can lead to the incorrect assembly of sentences if there is a high risk of loss of sentence).

SEL - Selection report

e system (CCRS) associated with an integrated navigation system (INS). The s
evaluated by a data consumer accessing data directly from the sensors via

ce length.

ats when
e second
permitted
ence (this

ommon
entence
the fast

d in the

all state

access flata channel of the CCRS.
If selection information.is not available for a certain type of data, the corresponding fie
sentenck shall be awnull field.
The SEL sentence shall be sent periodically at intervals of not exceeding 30 s and for
changes.
$--SEL,ccc,c—c,...... ,ccc,c--c*hh<CR><LF>
data selection pair n
variable number of data selection pairs
—  System Function ID (SFI) of selected — d : :
P, ata selection pair 1
sensor for data id 12
— Dataid 1"
Comments:

1) Allow

ed Data ids are.
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Data id Description
POS position
SOG speed and course over ground
STW speed through water
DEP depth below keel
HEA heading
TIM time

2) The System Function ID (SFI) of the alert source as defined in IEC 61162-450. The System Function ID (SFl) is
needed to distinguish alerts from different sources. This field may be a null field when used in non |

450 i

8.3.90

C61162-

hterfaces. When this field is a null field, the alert is from the SEL source.

SFIl — Scanning frequency information

This serrtence is used to set frequencies and mode of operation for scanning, purpose

acknow
distress
sequend

$--SFl,

Comment

edge setting commands. Scanning frequencies are listed in order ¢f\scanning. K
and safety watchkeeping, only six channels shall be scanned in the same s
e. To indicate a frequency set at the scanning receiver, use kSl sentence.

K. X, X.X,XXXXXX,C,........ JXXXXXX,c*hh<CR><LF>

~ I_I_ Sixth frequency, mdde 3
Second to fifth frequency_mode?

Mode of operation )
First frequency or ITU channel?
— Sentence number*
— Total number of sentences being transmitted 4

P .

1) Modd of operation:
d = H3E/G3E simplex, telephone;
e = H3E/G3E duplex, telephone;

m =J

3BE, telephone;

o = H3E, telephone

q = H1B/J2B FEC NBDR,Telex/teleprinter;
s = H1B/J2B ARQ-NBDP, Telex/teleprinter;
t = H1B/J2B réceive only, teleprinter/DSC;
w = H1B/J2B} teleprinter/DSC;

x = A1A/Morse, tape recorder

5 and to
For DSC
canning

{:

TAVIOTSE, MOTrse Key/neda set;

| = F1C/F2C/F3C, facsimile machine;

null fi

eld for no information.

2) 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 frequency bands; and the fourth to sixth

digits

ITU channel numbers; each with leading zeros as required.

VHF channels to have 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.

Ther

emaining 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 sentences. 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.
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8.3.91 SLM - Steering location/mode

This sentence is used to present steering location and steering mode in a conning display. The
SLM sentence shall be sent by steering systems or steering devices periodically with repetition
rate of 1Hz.

$--SLM,x,a,c--c,a,c--c*hh<CR><LF>

L |— SubMode 9

Steering mode 4

toorina looation Aacarint e

otC g TotatomT O T SO pPtoT

Steering location 2
System status ¥

Commentp:
1) Systgm status. If system is active in control or not. This field shall not be a null field;
0 = npt in control (passive)
1=
2=

r] control (active)

riternal failure (unable to be in control)

2) Steerjng location. This field shall not be a null field.

Hort wing

= Bridge (Centre position)
S

tarboard wing

Aft bridge
Alft bridge port wing

Aft bridge starboard wing

Fly bridge

ngine control room

Hngine side/Local

A Mo m < X » 0O TV O
I

=
= Bmergency steering stand
= Jteering gear room

O = Qthers

In cage of "O = Others"{ the "Steering location description" field to be filled.
3) Steering location description

Free text, up to-24\characters, mandatory in case Steering location = "O".
4) Steerjng modexThis field shall not be a null field.

D = Oirect (e.g. direct access to valves)

M = Manual

A = Autopilot

P = Dynamic positioning
J = Joystick
E = Emergency

5) SubMode, up to 16 characters of information supplementing the Steering mode. Typically Dynamic positioning
and Joystick system have a great variety of modes and therefore this field contains text set by the source. This
text is intended to be displayed to the mariner in addition to the steering mode.

Examples of SubModes for M (Manual)

. NFU

. FU

*« NFU synchronous, for example, for double rudder installation
« NFU independent, for example, for double rudder installation
. FU synchronous, for example, for double rudder installation
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FU independent, for example, for double rudder installation
A/P override
Gen override
Examples of SubModes for D (Direct)
NFU direct
A/P override
Gen override
Examples of SubModes for A (Autopilot)
Heading Control
Course Control

T. le O rS |
IFaCt—oORtror

Nav. Mode

Wpt Steering

Examples of SubModes for P (Dynamic Positioning)
P Main

P Backup

uto Heading

O
O
A
*  Auto Position
Track Control
ROV Following
Examples of SubModes for J (Joystick)
*  MNanual

* Heading
8.3.92 | SM1 - SafetyNET Message, All Ships/NavArea

The SM[1, 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 fo report
Maritim¢ Safety Information (MSI) consisting of navigational and meteorological wparnings,
meteordlogical forecasts, search and rescue (SAR) information and other urgent safety-related
messagps to other shipbloard equipment.

The SM{l sentence,is*used to report MSI messages addressed to all ships as a general call or
to provigle an arega‘designation as described in comment 14 below, based upon the MSI|Service
Code vglue ofzero (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.
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Address code 4 _

$--SMT,A, XX, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX, XX,XX*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

~ I— Minute 13)
Hour 12

Day 1
Month 10)
— Year 9

— Presentation code ®
L— Service code?

The N
and g

V
V=M
g
b
This

with
cont

The

L~ Priority code 9

L Ocean region code®

- Land Earth Station (LES) ID4

— LES Unique message sequence number3)
—  Unigque message number?

L MSI Status

5.

1S| Status field confirms if the entire Marine Safety Information Message‘has been or has not beel
ompletely received by the EGC Terminal.

1IS| Message complete: all data fields in this sentence and associated SMB sentences are con
alid.

S| Message not complete: some data fields in this sentence may be null fields or set to an unkn
r some characters within the MSI message body within the associated SMB sentences may be re
y the underscore "_" character.

o decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same da
ined in the SMB sentence. This field shallknet be a null field.

nique Message Sequence Number (s, assigned by the Land Earth Station (LES) originating

mess
than

field @as "010345", both having the same numeric value. If any portion of the Unique Message Sequenc
is redeived in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, ther

shall

This field contains the 3-digit\aumeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is alwg

digits|
ID is
field
Ocea
0=A
1=A

ge. This field is always 6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES con
digits. For example, if the LES/bfoadcast a 5 digit number "10345", it would be represented in

e a null field.

requiring zero fill-if'the value received from the LES contains less than 3 digits. If any portion d
received in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal
hall be a null field:

h Region gode. This field shall not be a null field.
tlantic ©cean Region — West

tlaptic.Ocean Region — East

correctly

plete and

wn state,
pbresented

ger value
a field is

Hata field contains the Unique Message Numbgrgenerated by the receiving EGC Terminal, sometimes
referJ‘ed to as a Mobile Earth Station (MES) or Ship, Earth Station (SES). This is a variable length inq0

this MSI
tains less
this data
e Number
this field

ys 3 fixed
f the LES
then this

2=P

cific Ocean Region

3 = Indian Ocean Region

4 to 7 = Reserved

8 = Unknown

9 = All ocean regions

Priority code of the MSI message. This field shall not be a null field.
1 = Safety

2 = Urgency

3 = Distress

4 to 8 = Reserved

9 = Unknown

The fixed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds to one specific address
area — see comment 14). This field shall be set to a null field for all other Service Code values.
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Service code Type of service
00 All ships (general call)
31 NAVAREA/METAREA warning, MET Forecast, or Piracy warning to
NAVAREA/METAREA

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 pof message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12).
11) Day qf 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 Sefvice code
value| provided in data field 7 as follows:

Servide code value (data Address code value and meaning (data field 14)
field 7)
00 00 — All ships
31 01 to 21 - NAVAREA/METAREA niumber.

22 to 99 — Reserved for future.address code assignments.

All othern values or null field This data field is set to a null field.

8.3.93 | SM2 - SafetyNET Message, Coastal Warning Area

The SMP sentence is used to report MS1 messages containing navigational, meteorological, or
piracy cpastal 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
corresppnding SMB sentence(s). This includes the identification of the source of the MSI
messagg, purpose and'scope of the MSI message, and date/time of receipt. One or mgre SMB
sentences shall always follow this sentence. This sentence and related SMB senterices are
linked Hy the Unigue Message number generated by the receiving EGC Terminal data field
included in bath.sentences.
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Coastal warning subject indicator'®)
Coastal warning area'®
Coastal warning NAVAREA/METAREA 4 —|

$--SM2, A, X.X, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX,XX,XX,a,a*hh<CR><LF>

Commentg:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

I— Minute 13
Hour 2

Month 10)

VYaar9)

roarl

—— Presentation code @

— Service code 7

— Priority code ©)

— Ocean region code

— Land Earth Station (LES) ID%

— LES Unique message sequence number?)
— Unique message number?

 MSI Status "

The NISI Status field confirms if the entire Marine Safety Information Message has been or has not beej
and gompletely received by the EGC Terminal.

A = NISI Message complete: all data fields in this sentence and associated SMB sentences are con
alid.

V

V = MSI Message not complete: some data fields’in this sentence may be null fields or set to an unkn
dr some characters within the MSI message*body within the associated SMB sentences may be re
b

y the underscore character.

correctly

plete and

wn state,
pbresented

referned to as a Mobile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length int
with ho decimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same da
contdined in the SMB sentence..This field shall not be a null field.

The Unique Message Sequence Number is assigned by the Land Earth Station (LES) originating
messpge. This field is always' 6 fixed digits, requiring zero fill if the value received from the LES con
than b digits. For example,if the LES broadcast a 5 digit number "10345", it would be represented in
field @as "010345", both_having the same numeric value. If any portion of the Unique Message Sequenc
is redeived in errory(i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal, ther
shall pe a null field.

This field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MSI message. This field is alwg
digits} requiring zero fill if the value received from the LES contains less than 3 digits. If any portion d
ID is [rec€eived in error (i.e. due to satellite radio link interference) or unknown by the EGC Terminal

ger value
a field is

This Hata field contains the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, qometimes

this MSI
tains less
this data
e Number
this field

ys 3 fixed
f the LES
then this

field $hall’be a null field.

Ocean Region code. This field shall not be a null field.
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 a null field.

1 = Safety
2 = Urgency
3 = Distress

4 — 8 = Reserved
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nknown

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 shall be set to a null field 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 pof message reception UTC (4 fixed digits).
10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12).
11) Day qf 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) The (
a ran|
trans
NAVA
error

15) The (
(third
This
interf
is def
Mastg

16) The ¢
third
X1X2
radio
A =N

M

= S
=M
= P

I G Mmoo w

= A
= |

| = nd

oastal warning address consists of three fields, where this field identifies the NAVAREA/META
ge from 01 to 21. This field is a two-digit numerical field containing\the first two digits (X1X2
nitted message’s "4 alphanumeric coastal warning area address X1X2B1B2" that ide
REA/METAREA (see IMO, International SafetyNET Manual).¢/This field shall be a null field if t
in the received NAVAREA due to satellite radio link interferefice or if the Service Code field is n

oastal warning area is a single alpha character field and h@s a range from A to Z. This is the se
character) from the transmitted message’s "4 alphantuneric coastal warning area address X1
ield shall be a null field if there is an error in the received Coastal warning area due to satellite
erence or if the Service Code field is not 13. The coastal warning area associated with this char
ned in the Master plan of shore-based facilities,for\the global maritime distress and safety systeni
er plan) (IMO GMDSS.1/Circ.18).

oastal warning subject indicator is a singlé’alpha character field and has a range from A to Z. 1
field (fourth character) from the transmitted message’s "4 alphanumeric coastal warning are
B1B2". This field shall be a null field(ifythere is an error in the received subject indicator due t
link interference or if the Service Code field is not 13.

avigational warnings

eteorological warnings

e reports

earch and rescue information, and acts of piracy warnings
eteorological forecasts

ilot service messages

IS

IORAN messages

twsed

REA with
from the
ntify the
ere is an
t13.

cond field
X2B1B2".
radio link
hcter field
(GMDSS

his is the
h address
b satellite

J = SATNAV messages

K = Other electronic navaid messages

L=0
VvV, W,
Z=N

8.3.94

ther Navigational warnings — additional to subject indicator code (c,) of A

X, Y = Special services allocation by the International SafetyNET Panel

o messages on hand

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 and SMV 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 1417)

Circular Area Address, Centre Longitude — E/W 149)16)
Circular Area Address, Centre Latitude — N/S4)19) —|—| \ N

$--SM3, A, XX X000 XXX XX XX XX XXXX XX XX XX XX LA yyyyy vy a xxx*hh<CR><| F>
I— Minute 13)
—— Hour 12
Day
Month 10
— Year 9
—  Presentation code ®
—  Service code "
L Priority code ©
L Ocean region code ®
— Land Earth Station (LES) ID%
 LES Unique message sequence number3)
- Unique message number?
— MSI Status

Commentp:

1) The NISI Status field confirms if the entire Marine Safety Information Message has been or has not been correctly
and gompletely received by the EGC Terminal.

A = NISI Message complete: all data.fields in this sentence and associated SMB sentences are conjplete and
vialid.

V = MSI Message not completes some data fields in this sentence may be null fields or set to an unkngwn state,
dr some characters wijthin the MSI message body within the associated SMB sentences may be represented
By the underscore " " character.

2) This fata field contaihs' the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, sometimes
referfed to as a Mabile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length intgger value
withJ\o decimal™place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same dafa field is
contdined in_the-SMB and SMV sentence. This field shall not be a null field.

3) The Unigue Message Sequence Number is assigned by the Land Earth Station (LES) originating| this MSI
messpge; ThIS field is always 6 fixed dlglts requmng zero f|II if the value recelved from the LES conftains less
than 6-¢ S 0 A d-be—+reprose i this data
field as "010345" both havmg the same numeric value If any portlon of the Unlque 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 a null field.

4) This field contains the 3-digit numeric ID of the LES that originated this MS| 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 a null field.

5) Ocean Region code. This field shall not be a null field.

0 = Atlantic Ocean Region — West

1 = Atlantic Ocean Region — East

2=P

acific Ocean Region

3 = Indian Ocean Region

4-7=

8=U
9=A

Reserved
nknown

Il ocean regions
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6) Priority code of the MSI message. This field shall not be a null field.
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 shall be set to a null field for all other Service Code
values.

Service Type of service
code
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 Rresentation code is a fixed two-digit numeric value that defines the language te_be used for prgsentation
of this MSI message. Current definitions are provided below.

Preseptation code value Language
00 International alphabet number 5

9) Year pof message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12).

11) Day qf message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 31).

12) Hour [of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to.23Y.

13) Minute of message reception UTC (2 fixed digits, 0Q to 59).

14) The Qircular Area Address within an Inmarsat-Cldransmitted MSI message is a fixed ten-digit field conpsisting of
eight{numeric 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 represéhted as "56N034W035" from the form "D1D2LaD3D4D5LgR1R2R3"
(see IMO International SafetyNET Manual): Comments 15) to 17) describe how this information is agportioned
to stgndard IEC 61162 data fields.

15) The Centre Latitude and latitude direction (N/S) is from the first three characters of the transmitted Cir¢ular Area
Addrgss, "D1D2LaD3D4D5LoR*+R2R3". This is a fixed length field containing two digits of latitude in units of
degrges, with the two digit minutes portion set to zeros and no decimal place or decimal minutes. A value of 56°
N wolld be represented as\"5600,N" in the sentence. Leading zeros are required when the latitud¢ value is
betwgen 0° and 9°. Thjs field shall be a null field if there is an error in the received Centre Latituje due to
satelljte 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 Cirecular Area Address, "D1D2LaD3D4D5LoR1R2R3". This is a fixed length field containing three
digits| of longitude in units of degrees, with the two digit minutes portion set to zeros and no decimgl place or
decimal minutes. A value of 34° W would be represented as "03400,W" in the sentence. Leading zgro(s) are
requifed/when the longitude value is between 0° and 99°. This field shall be a null field if there is an efror in the
receiyed‘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°. The maximum value for this field is 999 miles. This field shall be a null
field 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.

8.3.95 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).


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 - 119 -

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.

F--SMAL A, X. X, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX, XX, 11,8, yyyyy.yy,a,xx,xxx*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

Extent of Rectangle Area in Longitude Degrees East'4)'8)

Extent of Rectangle Area in Latitude Degrees North4)-17)
Rectangular Area Address,
South-West Corner Longitude— E/W 14).16)

Rectangular Area Address,
South-West Corner Latitude— N/S 4)15)

Minute 13
Hour 12
Day "
Month 10
—  Year ?
L Presentation code 8
—  Service code?)
—  Priority code ©
L~ Ocean region code®
— Land Earth Station (LES)dD*
L LES Unique message sequence number?
— Unique message number?
— MSI Status "

The NISI Status field confirms if theentire Marine Safety Information Message has been or has not been correctly
and dompletely received by the EGC Terminal.

A = NISI Message compl€te) all data fields in this sentence and associated SMB sentences are conjplete and
alid.

V
V = MSI Message net\complete: some data fields in this sentence may be null fields or set to an unkngwn state,
dr some characters within the MSI message body within the associated SMB sentences may be represented
b

y the undérscore "_" character.
This pata field contains the Unique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, sometimes
referffed tovas a Mobile Earth Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length intgger value

with po.dectimal place or decimal digits. The maximum size of this field is 6 digits. This same dafa field is
conta . A .

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 a null field.

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 a null field.
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5) Ocean Region code. This field shall not be a null field.
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

6) Priority code of the MSI message. This field shall not be a null field.
1 = Safety
2= geTrcy
3 = Djistress
4 — 8|= Reserved
9 = Unknown

7) The flxed two-digit Service code identifies the type of this MSI message and corresponds/to a rectangular area
addrgss — see comments 14), 15), 16), 17), and 18). This field shall be set to a nulk field for all othg¢r Service
Code|values.

Service Type of service
code

04 Navigational, Meteorological, or Piracy warning to a rectangular area

34 SAR Coordination to a rectangular area

8) The Rresentation 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 pof message reception UTC (4 fixed digits).

10) Month of message reception UTC (2 fixed digits, 01 to 12).

11) Day qf message reception UTC (2\fixed digits, 01 to 31).

12) Hour [of message reception UTE (2 fixed digits, 00 to 23).

13) Minute of message reception UTC (2 fixed digits, 00 to 59).

14) The Rectangular Area Address within an Inmarsat-C transmitted MSI message is a fixed twelve{digit field
consipting of ten-numeric digits and two-alpha digits. Example: a rectangle whose south-west cornef is 60° N
and [010° W, _extending 30° north and 25° east, is coded as: 60N010W30025 from [the form
"D1DPLaD3D4Db5LoD6D7D8DI9D10" (see IMO International SafetyNET Manual). Comments 15) to 18) describe
how this infofmation is apportioned to standard IEC 61162 data fields.

15) The Jouth-West Corner Latitude and latitude direction (N/S) is from the first three characters of the tfansmitted
Rectgngular Area Address, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". 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 60° N would be represented as "6000,N" in the sentence. Leading zero(s) are required when
the latitude value is between 0° and 9°. This field shall be a null field if there is an error in the received South-
West Corner Latitude due to satellite radio link interference or if the Service Code field is not 04 or 34.

16) The South-West Corner Longitude and longitude direction (W/E) is from the fourth through seventh characters
of the transmitted Rectangular Area Address, "D1D2LaD3D4D5LoD6D7D8D9D10". This is a fixed length field
containing three 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 10° W would be represented as "01000,W" in the sentence. Leading
zero(s) are required when the longitude value is between 0° and 99°. This field shall be a null field 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 a null field 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.
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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°. This field shall be a null field 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.

8.3.96 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
Messag

sentencgs.

$--SMB, xxx,XXX,X,X.X,c--c*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

The t

"001"l This field shall not be a null field.

The gentence number field identifies which sentenceinumber this specific SMB sentence is within thg
sentgnces that make up the MSI message, minimum value "001". This field may be a null field only

"total

£ number generated Dy the receiving EGC Terminal data Tield Included

|— Message body 9
— Unique message number?)
Sequential Message identifier®), 0 to 9
Sentence number?), 001 to 999
— Total number of sentences needed to transfer the message"), 001 to 999

P .

btal number of sentences field contains the number 6f'sentences used for a MSI message, minin

number of sentences" field is "001" and na additional sentences are needed to convey this MSI

in both

um value

group of
when the
message.

The dequential message identifier field is critical to identifying groups of 2 or more sentences that make up this
multi{sentence message. This field is incremented each time a new multi-sentence message is genefated with

the s

value]of nine (range 0 to 9). This field may be a null field only when the "total number of sentences" fie
and rfo additional sentences are needed to convey this MSI message.

This

provi
field.

The Message body~contains ASCII characters, and code delimiters if needed, up to the maximum
sentgnce length. Field four, the "Unique Message Number", is a variable length field usually containing
Wher] field feur contains six digits, the message body may contain up to 53 characters including

delim
recei
allow

hme sentence formatter. This field’s value is reset to zero when it is incremented beyond the

les a means to link the SM3 and SMB sentences to all related SMV sentences. This field shall no

ters{ Characters of the MSI message text shall be represented as underscore "_" if they are u

ed inerror by the EGC terminal (i.e. due to satellite radio link interference). The table below pr
ble'number of characters in this field based upon the number of digits in the Uniqgue Message N

maximum
dis "001"

Hata field contains the WUnique Message Number generated by the receiving EGC Terminal, sometimes
referned to as a Mobile Earth-Station (MES) or Ship Earth Station (SES). This is a variable length intg
with mo decimal place or de¢imal digits. This same data field is contained in the SM3 and SMB sentg

ger value
nces and
be a null

permitted
six digits.
any code
known or
vides the
umber.

Unique Message Number field size (digits)

Message Body field size (characters)

58

57

56

55

54

53

N|lo|la|slw|d

52, 51, 50
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EXAMPLE:

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>

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 WITII IIHRLE PLOROUNS ON BDUARD DEPARILD I ROM TSTAND ON
xxx AT NOONTIME AND SINCE THEN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS
SHIPS SRILING IN VICINITY ARE KINDLY REQUESTED TO KEEP A SHARP LOOK OUT
INFORMING MRCC

REGARDS

<end of e
Inspecting

$CssSM3, 1
$CSSMB, 0
$CSSMB, 0
SCSSMB, 0
$CSSMB, 0
$CSSMB, 0
SCSSMB, 0
$CSSMB, 0
$CSSMB, 0

8.3.97

The pur
a ship’s
SMV se€
as requ

Multiple
vessel i

PUTY OFFICER

ample>
the corresponding SM3 and SMB sentences would typically‘show:

3456,005213,798,0,3,14,00,2012,04,05,14,30,3490,N,076,W, 300*39<CR><LF>
08,001,0,123456, FROM:Maritime Rescue Coordination Centre xxx”~0D"0ATO:*3F<CR><LF>
08,002,0,123456, ALL SHIPS IN xxxxxxx"“0D"0ASAR SITREP NO: 027"0D"0AFIS*3E<CR><LF>
08,003,0,123456,HING BOAT 'xxx' WITH THREE PERSONS ON BOARD DEPARRTED*20<CR><LF>
08,004,0,123456, FROM xxx ISLAND ON"0BRAOAxxx AT NOONTIME AND SINCE TH*71<CR><LF>
08,005,0,123456,EN NO INFORMATION ABOUT HER. PARTICULARS ... "0OD"0ASHI*1D<CR><LF>
08,006,0,123456,PS SAILING IN VICINEFTY ARE KINDLY REQUESTED TO KEEP A*6F<CR><LF>
08,007,0,123456, SHARP LOOK OUT?»0D"O0AINFORMING MRCC”0OD"OAREGARDS"0D*79<CR><LEF>
08,008,0,123456,"0A DUTY OFEICER*36<CR><LF>

SMV - SafetyNET Message, Vessel in distress information

pose of this sentence is to convey received shore-to-ship distress relay inform
navigation display. This sentence is used in conjunction with the SM3 and S|
htence contains the MMSI, name, position and time of position of a distresse
red in IMO/Resolution MSC.434(98).

SMV sentences may be necessary to provide a complete SMV message for
n.distress. If the information to be reported results in the SMV sentence excs

ation to
NB. The
1 vessel

A single
eding a

total sertence icllgtil of-82characters,themthe-mformationmwittbe pluviu'cu' imtwoormore SMV
sentences, forming a single SMV message.

There may be more than one vessel in distress being reported in the same geographic area,
resulting in the transmission of multiple SMV messages to convey all vessels in distress
associated with a set of SM3 and SMB sentences.

The SM3, SMB and SMV sentences are linked by the "Unique message number" field generated
by the receiving Enhanced Group Call (EGC) terminal.

The SMV sentence may be queried using the Sentence query method resulting in the generation
of one or more active marine safety information (MSI) shore-to-ship distress messages
consisting of the related SM3, SMB, and SMV sentences.
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Status of distress 12 —

Minute ™
Hour 19 —
Day 9
Month 8
Year 7)
Longitude, E/W©)
$--SMV,x, X, X, X.X,XXxxxxxxX,c—C,llIL.Il,a,yyyyy.yy,a,xxxx,xx,xx,xx,xx,a*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)
8)

9)

| | | | | Lotitida NI/Q 6)

L |— Vessel name %

MMSI of vessel in distress?
Unique message number?3)
— Sequential message identifier, 0-9 2
— Sentence number, -9 1
—  Total number of sentences, 1-9 )

Multiple SMV sentences may be necessary to provide a complete{(SMV message for a single vesgel. If the
information to be reported results in the SMV sentence exceeding, total sentence length of 82 charagters, then
the information will be provided in two or more SMV sentences, forming a single SMV message. In this|situation,
there| will be different sentence numbers related to the same sequential message identifier. Thelfirst field
specifies the total number of sentences, minimum value 1XThe second field identifies the order of this|sentence
(sentence number), minimum value 1. The "Sentence Number" field may be a null field when there i only one
SMV |sentence per SMV message, as when the "Total‘number of sentences" field is set to a value of 1.

Therg may be more than one vessel in distress being reported in the same geographic area, resulting in the
transmission of multiple SMV messages to convey all vessels in distress as complete message. Hach SMV
messpge may consist of one or more SMV sentences. The sequential message identifier is a numbgr, 0 to 9,
used [to identify different SMV messages. Jhis field is unique for each combination of a separate area gs defined
by SM3 sentence and vessel in distress as defined by MMSI — see comment 3). This field may be g null field
when|there is only one SMV sentence per message, and only one SMV message (one vessel in distres$) is being
reporfed for the same Unique message number, and when the "Total number of sentences" is set to p value of
1.

This flata field contains a "Unique message number" generated by the Rescue Coordination Centre (RCC) and
reported by the receiving EGC Terminal, sometimes referred to as a Mobile Earth Station (MES) or $hip Earth
Statign (SES). This is asvariable length integer value with no decimal place or decimal digits. The maximum size
of thig field is 6 digits. This same data field is contained in the SM3 and SMB sentences and provideg a means
to link the SM3 and‘SMB sentences to all related SMV sentences. This field shall not be a null field.

The maritime mobile service identity (MMSI) of the vessel in distress as identified by the RCC initiating the shore-
to-ship distress-relay broadcast. Data may be derived from the distress alert received by the RCC.|This field
shall pe a null, field if unknown.

This ls a¢variable length character field which provides the name of the vessel as received from the [RCC or if
not ptavided by the RCC determined by the FGC Terminal A single vessel in distress may be repdrted by a
single SMV sentence or by two SMV sentences — see comment 1). If a single SMV sentence is used, the
maximum size of the name could be very small (see examples). If two SMV sentences are used, then maximum
size is 30 characters. If the vessel name received from the RCC is greater than 30 characters, the vessel name
shall be truncated to 30 characters, to comply with sentence length limits. If any of the characters used are
defined as reserved characters in 8.1, they shall be represented using the "*" method described in 7.1.4. This
field shall be a null field if unknown or in the 15t SMV sentence if the vessel name is available in the 2" SMV
sentence.

The position of the vessel in distress as identified by the RCC initiating the shore-to-ship distress relay broadcast.
The position fields are limited to two decimal places of minutes. The position values shall not include minus (-)
or positive (+) sign. The sign of the value is derived from the N/S and E/W fields. Position data is typically derived
from a distress alert received by the RCC, or from an AIS search and rescue transmitter (AIS-SART). The SMV
message shall not be transmitted if the latitude and longitude information is not available present or is invalid
(i.e. at least one SMV sentence from an SMV message shall contain position).

This field provides the year of the UTC time of position (4 fixed digits). This field shall be a null field if unknown.

This field provides the month of the UTC time of position (2 fixed digits, 01 to 12). This field shall be a null field
if unknown.

This field provides the day of the UTC time of position (2 fixed digits, 01 to 31). This field shall be a null field if
unknown.
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10) This field provides the hour of the UTC time of position (2 fixed digits, 00 to 23). This field shall be a null field if
unknown.

11

~

if unknown.

12

~

This field provides the minute of the UTC time of position (2 fixed digits, 00 to 59). This field shall be a null field

This field provides the information about the status of the distress case for a specific vessel identified by Unique

message number — see comment 3) — and any of the following fields: MMSI — see comment 4) — or Vessel name
— see comment 5) — or the Position of vessel — see comment 6). D=distress active, C=distress cancelled. This
field shall not be a null field

The following examples are provided to illustrate some possibilities.

EXAMPLE 1

SMV message contains only a single SMV sentence. In this version, year, month and day are null fields. Latitude

and |ongi ude-containe 3 digits for decimal of minutas Pgsulting ma lanath-of \/asselname-is 14 charac
J N T o J

ers.

EXAMPLH

SMV mespage contains only a single SMV sentence. In this version, year, month and day.re defined. La
longitude [contains 3 digits for decimal of minutes. Resulting max. length of Vessel namelis‘6 characters.

EXAMPLH

SMV me¢g
longitude

EXAMPLH

SMV mes

8.3.98

This semtence can be used for authentication. For this purpose, the sentence shall be

before t

NOTE T

Other sentences<shall not be interleaved between the password sentence and p
e and the/time between the SPW and the protected sentence should be Iimi:Led. The

sentenc
passwo
The rec

CSSMV,1,,3,123456,123456789,TEST VESSEL 34,1234.567,N,12345.678,W,,,,12,34,D*06<CR

2

CSSMV,1,,4,123123,123456789,TEST56,1234.567,N,12345.678,W,2018,04,22,12,34,D*12<CR
3

sage contains two SMV sentences (in this version, all fields, are)at their max. length and lat
contains 4 digits for decimal of minutes).

CSSMV,2,1,5,12,123456789,,1234.5678.N,12345.6789,W¢2018,01,23,12,34,D*35<CR><LF>
CSSMV,2,2,5,12,123456789, MAXIMUM LENGTH FORVESSEL NAME,,,,,,,,,D*25<CR><LF>
4

5age contains only a single SMV sentence tocancel a distress case from Example 3.

CSSMV,1,,5,12,123456789,,,,,,,,,,,C’2D<CR><LF>

SPW - Security password sentence

he protected sentence (for example EPV, SSD).

his sentence transmits the password in plain text which is a cyber security concern for networks.

d pretected sentence pair shall be sent without unnecessary delay between se
bmmendation is 1 s maximum timeout. Any of the signals may be lost and time

b<|F>

itude and

b<LF>

itude and

applied

rotected

tences.
d out.

If the SPW is not accepted (for example because the password is incorrect), the receiving
device shall generate a NAK sentence with the reason code set to 11 and the associated

sentenc

e shall not be processed.

$--SPW,cce,c-c,x,c--c*hh<CR><LF>

|— Password 4
—  Password level @
Unique identifier2
Password protected sentence

Comments:

1) The following sentence formatter that is protected (for example EPV).
2) For AIS the unique identifier is the MMSI.
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3) An integer number as defined below:
1 = User level password;
2 = Administrator level password;
3 to 9 = Reserved.
4) Password as text up to 32 characters.
EXAMPLE:
The password could be changed with a SPW+EPYV 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":

8.3.99 | SSD - AIS ship static data

$1ISPW,EPV,211000001,2,SESAME*1A<CR><LF>

$|IEW%HE&RE%AM%&F—
with rlesponse:

$AIEPV,R,Al,211000001,111,HEUREKA143*4C<CR><LF>

This semtence is used to enter static parameters into a shipboard AIS unit. The paranmeters in

this sentence support a number of the ITU-R M.1371 Messages.

$--SSD|,c--¢,C--C, XXX, XXX,XX,XX,C,ac*hh<CR><LF>

Commentsg:

1)

2)

3)

4)

5)

l— Source identifier ®
DTE indicator flag 4
Pos. ref.,point dist. “D,%from starboard beam, 0 TO 63 m3

Pos. ref., point dist.“C,“from port beam, 0 to 63 m3
— Pos. ref.,point dist. “By from stern, 0 to 511 m3

— Pos. ref., point dist.“A,”from bow, 0 to 511 m?3)

— Ship’s name, 1 to 20 characters?

- Ship’s call sign, 1 to 7 characters "

Ship’s call sign. A null field indicates that the previously entered call sign is unchanged. The string of dharacters
"Q@@ER@@@@" 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 ajcceptable
chardcters in this 6-bitlASCII table are the reserved characters within this standard (IEC 61162-1), Table 1.
Thesg characters shall.be represented using the "*" method (see 7.1.4). A null field indicates that the previously

entered name is unchanged. The string of characters "@@@QRARERRAAACRAARACRAE@E@QA" Is used to

indicdte that the~ship’s name is not available.

Thes¢ are the-four dimensions from the bow, stern, port beam, and starboard beam to the horizontal reference
point|on the ship for which the current "position reports" are valid. The sum of A + B is the length of the ship in
metrgs,‘anhd the sum of C + D is the width of the ship in metres. Refer to ITU-R M.1371, Message 5, '[reference
pointlforsreported position and dimensions of ship". If the reference point of "reported position" is notlavailable,
but the dimensions of the ship are available: A=C =0 and B >0 and D > 0. If neither the reference point for the
reported position nor the dimensions of the ship are available: A =B = C = D = 0 (default). Use of a null field for
A, B, C, and/or D indicates that the previously entered dimension for that parameter is unchanged. In many
cases, the ship’s reference point for "reported position" will be the location of the positioning antenna.

The DTE indicator is an abbreviation for data terminal equipment indicator. The purpose of the DTE indicator is
to inform distant receiving applications that, if set to "available," the transmitting station conforms, at least, to
the minimum keyboard and display requirements. The DTE indicator is only used as information provided to the
application layer — indicating that the transmitting station is available for communications. On the transmitting
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" shall 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.
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8.3.100 STN - Multiple data ID

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

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

8.3.101 FFHS—Frue-headingand-status

I— Talker ID number, 00 to 99

NOTE This sentence replaces the deprecated sentence HDT.

Actual

essel heading in degrees true produced by any device or system produc

heading. This sentence includes a "mode indicator" field providing critical safety
information about the heading data, and replaces the deprecated HDT sentence.

$--THS|x.x,a*hh<CR><LF>

Commentg:

L I— Mode indicator 1)
Heading, degrees true

1) Modqg indicator. This field shall not be a null field.

A=
E =

A\utonomous

Estimated, when the estimated heading is valid‘and suitable for navigation as described in the |
seeries to allow the the use of estimated valuewf GNSS based THD, where accuracy of the outpu
tp the 1SO 22090 series.

NManual input
Bimulator mode

Data not valid (including standby)

8.3.102| TLB — Target label

Commoh target labels for tracked targets. This sentence is used to specify labels for

targets

This wil| allow all devices displaying tracked target data to use a common set of lab

targets

eported by two radars and displayed on an ECDIS).

$--TLB|x.x,0--=C,X.X,c--C,...X.X,c--c*hh<CR><LF>

ng true
related

5O 22090
confirms

tracked

0 a device that_provides tracked target data (e.g. via the TTD — Tracked targg¢t data).

bls (e.g.

Additional label pairs
— Label assigned to target ‘n’?
Target number ‘n’ reported by the device.

Comments:

1) This sentence allows several target number/label pairs to be sent in a single message, the maximum sentence

leng

th limits the number of labels allowed in a message.
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2) Null fields indicate that no common label is specified, not that an empty label is used. The intent is to use a null
field as a place holder. A device that provides tracked target data shall use its "local" label (usually the target
number) unless it has received a TLB sentence specifying a common label.

This field can be used to inform tracked target to tracked target association with following encoding:
#TTx#NRx.xTTy#NRx.x#TTz#NRx.x etc. in which x, y, z, etc are identification numbers of radars and x.x are
target numbers within a radar. Number of associations is limited only by max. sentence length. A label can be
assigned by sending TLB sentence without #-encoding for a member of the target association. For example:

#TT1#NR12#TT2#NR34 is association of target 12 from radar 1 and target 34 from radar 2;

H#TTI#NR12#TT2#NR344#TT5#NR567#TT3#NR8 is assocsiation of target 12 from radar 1, target 34 from radar
2, target 567 from radar 5 and target 8 of radar 3

8.3.103 TLL - Target latitude and longitude

Target number _name Innci’rinn and time tag for use in systems ’rr:mking targets

$--TLL jxx, L1, a,yyyyy.yy,a,c--c,hhmmss.ss,a,a*hh<CR><LF>

|— Reference target?
= R, null field otherwise
Target status 1)
UTC of data

Target name
Target longitude, E/W
Target latitude, N/S

— Target number 00 — 99

Commentp:

1) Targ4gt status:
L = Lpst, tracked target has been lost;
Q = Query, target in the process of acquisition;
T = tacking.

2) Refernence target: set to "R" if target is a reference used to determine own ship’s position or velocity, @ null field
otherpise.

8.3.104| TRC - Thruster control data

This sentence provides théstatus of control data for thruster devices. This sentence may also
be used as a command-sentence — see comment 9). When providing status data, the sentence
shall be[transmitted at regular intervals.

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

\— Sentence status flag?
Operating location indicator?) 8
‘ L Azimuth demand ®
— Pitch mode indicator® 8
—  Pitch demand value 4
. RPM mode indicator %) 8)
— RPM demand value ?
— Number of thruster, bow or stern”)

Comments:

1) Numeric character to identify a thruster in the system. This is numbered from centre-line. This field is single
digit:
Odd = Bow thruster
Even = Stern thrusters

2) "-"=port
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3) P =Percent (%): 0% to 100 % from zero to maximum RPM
R = Revolutions per minute (RPM)
V = data invalid
4) "-"=port
5) P = per cent (%)
D = degrees (°)
V = data invalid
6) Direction of thrust in degrees (0" to 360°). This may be a null field.

7) Indication to identify location. This field is single character.

B = Bridge

P = PRortwing

S = Starboard wing

C = Hngine control room
E = Hngine side/local

= \Ving (port or starboard not specified)
8) This ghall not be a null field.

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

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

R
C = Yentence is a configuration command to change settings. A sentence without "C" is not a commanpd.
8.3.105| TRD - Thruster response data

This sentence provides the response data for thruster devices.

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

L |— Azimuth responseg®
Pitch mode indigator®7)
—  Pitch response value 4
RPM mode indicator )7
RPM response 2
— Number of thruster, bow or stern”

Commentp:

1) Numgric charactef tovidentify a thruster in the system. This is numbered from the centre-line. This fieldl is single
digit:
Odd F Bow.thruster
Even|= Stern thrusters

2) "-" = pest

3) P = Percent(%): 0 % to 100 % from zero to maximum RPM
R = Revolutions per minute (RPM)
V = data invalid

4) "-" port

5) P = per cent (%):

D = degrees

V = data invalid

6) Direction of thrust in degrees (0" to 360°). This may be a null field.
7) This shall not be a null field.

8.3.106 TRL - AIS transmitter-non-functioning log

This sentence is specific to AIS class A stations. It is intended to support the retrieval of the
AIS non-functioning log information.
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AIS class A stations log the last 10 times of more than 15 min when the unit was not transmitting
position reports. This includes times when the unit was switched off and times when the
transmitter was inactivated by any means.

This sentence is used to output the logged non-functioning times. On a query for this sentence
up to 10 sentences will be output, one sentence for each logged non-functioning time.

This sentence is always generated by class A stations as a response to a query even when no
log entries exist.

$--TRL,X.X,X.X,X,XXXXXXXX,hhmmss.ss,xxxxxxxx,hhmmss.ss,x*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)
5)

6)
7)

8)

Total
field
and g

The L
sente

The {
assig
mess
identi
for th
contd

Switd

Switd]
be on

Switd

Switd]
be on

Reas
1=p
2=s

L1
L Reason code®
Switch on UTC time 7
Switch on date ©
Switch off UTC time 9
Switch off date
— Sequential message identifier3)
— Log entry number?
— Total number of log entries )

P .

number of log entries (1 to 10). When a query is received for this sentence and no log entries
hall be set to "0" and all other fields shall be set to null\fields. When a query is received for this|
ne or more log entries exist, this field shall report the .total number of log entries.

og entry number identifies a specific log entry and>the order of a single TRL sentence as part
nce message with a range of 1 to the total numbenrof log entries.

equential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that is sg
hed and is incremented for each new multi‘ésentence message. The count resets to 0 after 9 is u
pge requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential
fication number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. T
e possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences that, taken cdg
in a single message.

h off date, in the format "ddmimyyyy".

h off UTC time. Required,resolution is in minutes. The seconds may be set to 0 and the fractiona
hitted.

h on date, in the format "ddmmyyyy".

h on UTC time. Required resolution is in minutes. The seconds may be set to 0 and the fractiona
hitted.

bn for transmitter non-functioning:
bwer (Off;

lent mode;

exist, this
sentence

f a multi-

quentially
ted. For a
message
his allows
llectively,

part may

part may

3=tr

ansmission switched off by channel management command;

4 = equipment malfunction;

5 = invalid configuration;

6 to 9 = reserved for future use.

8.3.107 TTD - Tracked target data

NOTE This sentence replaces the deprecated sentence TTM.

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.
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hh,hh,x,s—s,x*hh<CR><LF>

|— Number of filkbits, 0 to 54
Encapsulated tracked target data®
Sequential message identifier, 0 to 92)
Hex sentence number, 01 to FF"
Total hex number of sentences needed to transfer the message, 01 to FF"

S:

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

sent

nce inthe message minimum-value 1_These shall not be null fields
Sael

2) The gequential message identifier provides a message identification number from 0 to 9 that js \s&

assig
mess
identi
for th

hed and is incremented for each new multi-sentence message. The count resets to 0 aften9,is’u
pge requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequential
fication number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. T
b possibility that other sentences might be interleaved with the message sentences-that, taken cdg

contdin a single message. This shall be a null field for messages that fit into one senténce.

3) The't
mess

acked target data structure is described in the tables below. Data is stored mast'significant bit fi
pge character is converted into six bits. One sentence may contain protocol zero structures of 15 g

and protocol one structures of 7 characters in the same sentence. A protocol structure (i.e. protocol ze
is nofl allowed to be split between two sentences in a multi-sentence message.As the length of the prd

struc
that,
or so
proto

ure is unknown by legacy equipment, to ensure interoperability, the sentences shall be arranged
vithin each individual sentence, all protocol zero structures are transmitted before protocol one
that different protocols are transmitted in different sentences withinthe multi-sentence message.

sentgnce with the protocol one structure for the target is transmitted immediately after the sentenc
relatdd protocol zero structure . This field supports a maximum of 60 valid characters for messages t

quentially
ted. For a
message
his allows
llectively,

rst. Every
haracters
Fo or one)
tocol one
either so
Btructures
Reporting

with the
ansferred

Col zero and protocol one for the same target number in different sentences shall be arranged s’F that the

using| multiple sentences.

4) This phall not be a null field. See "x4" in description of encapsulation sentences in 7.3.4.2. For Hackwards
compjatibility of legacy implementations, all protocol wersions shall be designed so that the number of|fill bits is
zero.

Protocol version zero
Parametter NumPer Range a_md Description
of bits resolution

Protocol 2 0to 3 The protocol version shall always be set to zero for the structurg defined

version below.

Target The target number associated with the label with corresponding |number.

10 0 to 1¢023 ) ;
number Target number zero is reserved for no tracking target.
. t0,359,9° North-up coordinate system
True bearing 12 .
Step 0,1° 409,5 deg = Invalid or N/A data
See speed mode and stabilisation mode
to 409,4 kn .
Speed 12 409,4 kn = valid speed of 409,4 or greater
Step 0,1 kn ) . :
409,5 kn = invalid speed or speed not available
to 359,9° See speed mode and stabilisation mode
Course 12 ]
Step-6-1- 409-5°={nvalid-orNA-data
Reported heading from AIS, north-up coordinate system
Heading to 359,9° 409,4°= AIS target for which no reported heading data is available, or
(AIS target 12 Step 0.1° the reported heading data is invalid
ep 0, . .
only) P 409,5°= RADAR tracked target (for which no reported heading data can
exist)
Value | Radar AlIS
000 Non-tracking No target to report
Acquiring target (not .

Tracked/ 001 | established) Sleeping target

AlS target 3 010 Lost target Lost target

status

011 Reserved Reserved
100 Established tracking, no alarm |Activated target, no alarm
101 Reserved Reserved
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Protocol version zero

Parameter Numper Range ?nd Description
of bits resolution
110 Established tracking, Activated target, CPA/TCPA
CPA/TCPA alarm alarm
111 Established tracking, Activated target, acknowledged
acknowledged CPA/TCPA alarm| CPA/TCPA alarm
Operation ’ 0 = Autonomous (normal)
mode 1 = Test target
Distance to target
. to 163,82 NM o
Distance 14 163,82 NM = valid distance of 163,82 NM or greater
Step 0,01 NM ) o . .
163,83 NM = invalid distance or distance not available
0 = True speed and course
Speed mpde 1 ]
1 = Relative speed and course
Stabilisation 1 0 = Over the ground
mode 1 = Through the water
Parametér = 9 Reserved for future use
Reserveq Always set to zero
Correlatipn/ Number zero is reserved for no correlation/association
Associatjon 8 0 to 255 . ’
number Correlated/associated targets are assigned a common number
TOTAL 90 90/6 = 15 characters

Theoretigal maximum throughput for IEC 61162-2 connections is calculated with the formula:
targets/spcond = baud rate/bit per sentence x targets per sentencé

38 400 /[R2 + 90/6 x 4) x 10] = 46 sentences/second (4 targets per sentence) = 187 targets/second
HSC: 60/40 = 1,5 s / revolution: 280 targets/revolution (9 bit.address space enough)

Normal: $0/20 = 3 s / revolution: 561 targets/revolution (}0"bit address space enough)

Overhead for TLB — target label and other sentences_are not included in this calculation.

N/A: Not available

Protocol version one

Paramelter Num!)er Range gnd Description
of bits resolution
Protocol The protocol version shall always be set to one (1) for thd
; 2 Oto3 structure defined below. Other values (2 and 3) are reseryed for
version o .
future modification of this structure.
Target The target number associated with the label with correspgnding
10 0to 1023 ) .
number number. Target number zero is reserved for no tracking target.
CPA of target
to 163,82 NM
CPA 14 163,82 NM = valid distance of 163,82 NM or greater
Step 0,01 NM
163,83 NM = invalid or N/A data
Time to CPA of target, "-" increasing
From —-81,91 min —81,91 min = valid time of —81,91 min or less
TCPA 14 to +81,91 min +81,91 min = valid time of 81,91 min or greater
Step 0,01 min —-81,92 min = invalid or N/A data
The encoding is two’s complement
Parameter = 5 Reserved for future use
Reserved Always set to zero
TOTAL 42 42/6 = 7 characters

N/A: Not available
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TTM - Tracked target message

NOTE This is a deprecated sentence which has been replaced by TTD.

Data associated with a tracked target relative to own ship's position.

$--TTM,Xx.X,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>

|— Type of acquisition
A = Automatic
M = manual
R = reported

L Time of data (UTC)

~_Reference target2 R, null field otherwise
— Target status '

— Target name
— Speed/distance units, K/N/S
— Time to CPA, min., "-" increasing
— Distance of closestpoint-of-approach
Target course, degrees true/relative (T/R)
— Target speed
Bearing from own ship, degrees true/felative (T/R)
— Target distance from own ship
— Target number, 0 to 999

Commentp:
1) Targgt status:
L = Lpst, tracked target has been lost;
Q = Query, target in the process of acquisition;
T = Tracking.
2) Reference target: set to "R" if target is a reference used to determine own ship’s position or velocity, &
otherpise.
8.3.109| TUT - Transmission of multi-language text

A sente
definitio

The ser

nce to support multi-language text using a variable length Hex field in the s
n.

tence structure |s 3|m|lar to the TXT sentence however it has two additiond

null field

entence

| fields.

There is

anslation

code" fleld that is used to deflnethe codlng system for the text body. This enables the use of
multi-language codes, such as unicode or other codes. A proprietary look-up table method is
incorporated to allow pre-defined messages to be sent in short sentences.

$--TUT,

aa,hh,hh,x,c-c,h--h*hh<CR><LF>

L |— Text body
Translation code for text body#)
— Sequential message identifier, 0 to 99
— Sentence number, 00 to FF2
Total number of sentences in the messages, 01 to FF2
— Source identifier )

Comments:
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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 01X, The third field identifies the
sequence of this sentence (sentence number), minimum value 01"¢X. For efficiency, it is recommended that null

fields

be used in the additional sentences when the data is unchanged from the first sentence.

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 the ISO/IEC 8859 series, 56 Hex character positions in the text body.

1 to1q4 = Part number of the ISO/IEC 8859 series

P<aad> = Proprietary (user defined), 53 Hex character positions in the text body. This field.cons

proprietary translation code.

sts of the

letter "P" directly followed by the three letter manufacturer's mnemonic code ‘(see 1.1.6). An
example might be "PXYZ", if the XYZ company's equipment produced a TUT"messdge with a

5) The text body consists either 56 or 53 Hex character positions, depending on the "translation code field". The

numb
as foll

U =>

A or

P<aa

Example

A depth
translatio
language

$SDTUT,

The integ
contents
there is n
in the fiel
text body|

The integ
code to a
Water!" ig

er and type of characters and code delimiters if needed, up to the maximum permitted sentence |
lows.

represented by 4 Hex character codes. The letter "A" would bé represented by 0041 hex|
"Katakana letter A" would be represented by 30A2 hex.

represented by 2 Hex character codes. The letter "A* Would be represented by 41 hex,

represented by 2 Hex character codes.

B> => Up to fifty-three 4-bit user-defined characters-including code delimiters. These are inten
represented by 1 or more Hex character.codes.

Ecenario containing the proprietary and unicede translation codes:
h code. The integrated navigation system sends a unicode text message to a remote display in
of Kanji.
5D,01,01,1,PXYZ,02*6D<CR5<[F>

ated navigation system,‘upon receiving this sentence would look within in its own table for the un|
eferenced by the value.02. The text being reported in this TUT example is "Shallow Water!".

as 2 or 02 or 002'0r'0002, as long as the sender and receiver of this know how to interpret this p

remotesdisplay device in the local language desired; Kanji in this example. The Kanji equivalent o
"Ze@EEER" and is represented according to unicode as the hex codes of 6D45 702C 5371 967

$INTUT,

D,01,01,1,U,6D45702C5371967A*5D<CR><| F>

bngth, are

Up to fourteen 16-bit unicode characters including code delimiters. Each unicode chpracter is

while the

-16 => Up to twenty-eight 8-bit ASCII characters including ,code delimiters. Each ASCII chpracter is

while the

Latin capital letter thorn "P" would be represented-by /DE hex. The "Katakana letter A" gannot be

ded to be
used as an index or entry into a user defihed (proprietary) look-up table. Each chparacter is

ounder sends a warning of "Shallow Water!" to an integrated navigation system using a proprietary

the local

icode text
Note that

b constraint on how-many hex characters are used to represent the look-up value. It could be represented

roprietary

ated navigation system could then generate and send the following sentence using the unicode tfanslation

"Shallow
A.

The same text "Shallow Water!" could have been generated by the integrated navigation system using the ASCII
translation code as shown below.

$INTUT,SD,01,01,1,A,5368616C6C6F7720576174657221*4B<CR><LF>

8.3.110

TXT - Text transmission

For the transmission of short text messages. Longer text messages may be transmitted by using

multiple

sentences.
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XX, XX,XX,c--c*hh<CR><LF>

L I— Text message 3
Text identifier 2
Sentence number "), 01 to 99
Total number of sentences "), 01 to 99

S:

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 (this

pract

co—can-laad-to-thaincorrec t accambly of mmoccanac fthaora 1o o hioh ricl of loco of contaonca)
eH-reaa—te—te—t = o 4 o H—te+ Ho—a-rHg—H5t —r ¥ VAl

2) The't
3) ASCI

chardcters including any code delimiters).

Example:

.............

ext 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 lepgth (i.e

up to 61

A GPS receiver sends a text alarm message (message ID 25, DR MODE — ANTENNA,FAULT!) upon reverting to

dead-recHoning mode due to an antenna fault (note the use of "* 21" to indicate "!", sée 7.1.4).

8.3.111

This ser

$--UID,

Comment

1) User
will bj
recor

2) User

EXAMPLE:

A GPS re

$GPUID,H

8.3.112

$GPTXT,01,01,25,DR MODE-ANTENNA FAULT*21*38<CR><LF>

UID - User identification code transmission

tence allows a user to send an identification message to a system.

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

I— User identification code 2 (optional)?
User identification code 1"

5.

dentification code UIC may consist of up to 20 alpha-numerical characters (A to Z, ato z, and 0
e used by the receiving system.'to identify the user and check the validity of the request. UIC
Hed for accounting purposes.“Field equipment needs to have means to input both UICs (e.g. inp

dentification code 2 iscoptional and allows further identification of the user or his project.

Ceiver sends-a user identification message (uic1 HEPSLGNO02376 and uic2 dB Los 23).

EPSLGNO2376,DB Los 23*63<CR><LF>

VBC- - Water-referenced and ground-referenced docking speed data

to 9). UIC
might be
t dialog).

Water-referenced and ground-referenced docking speed data. Typically provided by a
consistent common reference system (CCRS) function and referenced to a consistent common
reference point (CCRP).
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$--VBC,X.X,X.X, XX, X. XA, X. X, X.X,X.X,X.X, A" hh<CR><LF>
—— Status 2): ground speed,
A = data valid, V = data invalid

Stern transverse ground speed?, knots
CCRP transverse ground speed "), knots

— Bow transverse ground speed", knots
L Longitudinal ground speed at CCRP,"), knots

— _ Status 2: water speed, A = data valid, V = data invalid
— Stern transverse water speed ", knots

- CCRP transverse water speed Y, knots

— Bow transverse water speed "), knots

— Longitudinal water speed at CCRP,", knots

Commentp:
1) Trangverse speed: "-" = port,
Longitudinal speed: "-" = astern.

2) The gtatus field shall not be a null field.
8.3.113| VBW - Dual ground/water speed

Water-referenced and ground-referenced speed data

$--VBW XX, XX, A XXX XA XX, A, XX, A*hh<CR><xF>

|— Sfatus 2: stern ground speed,
A = data valid, V = data invalid
Stern transverse ground speed ), knots
Status 2: stern water speed,
A = data valid, V = data invalid
N Stern transverse water speed '), knots
=" Status 2: ground speed,
A = data valid, V = data invalid
= Transverse ground speed "), knots
—  Longitudinal ground speed "), knots
- Status 2): water speed, A = data valid, V = data invalid
— Transverse water speed "), knots

— | nngih dinal water Qppnrﬂ), knots

Comments:
1) Transverse speed: "-" = port,
Longitudinal speed: "-" = astern.

2) The status field shall not be a null field.
8.3.114 VDM - AIS VHF data-link message

This sentence is used to transfer the entire content of a received AIS message packet, as
defined in ITU-R M.1371 and as received on the VHF Data Link (VDL), using the "six-bit" field
type. The structure provides for the transfer of long binary messages by using multiple
sentences.
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Data messages should be transmitted in as few sentences as possible. When a data message
can be accommodated in a single sentence, then it shall not be split.

1--VDM,x,x,X,a,s--s,x*hh<CR><LF>

Commentg:

1)

2)

3)

4)

5)

The

L |— Number of filkbits, 0 to 55
Encapsulated ITU-R M.1371 radio message %
AIS channel 3
Sequential message identifier, 0 to 92
Sentence number, 1to 97

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

length of an ITU-R M.1371 message may require the transmission of multiple sentences.)The

specifies the total number of sentences used for a message, minimum value 1. The secondfield ide
order|of this sentence in the message, minimum value 1. These shall not be null fields.

The

gequential message identifier provides a message identification number from O,to”9 that is s¢

assighed and is incremented for each new multi-sentence message. The count resgts\to 0 after 9is u

mes
iden

spge requiring multiple sentences, each sentence of the message containscthe*same sequential
tification number. It is used to identify the sentences containing portions of the same message. T

for thp possibility that other sentences might be interleaved with the message 'senhtences that, taken cg

cont
The

din a single message. This may be a null field for messages that fit into‘ohe sentence.

AIS channel is indicated as either "A" or "B". This channel indication‘is relative to the operating

of the AIS unit when the packet is received. This shall be a null field when the channel identificat
provifled. The VHF channel numbers for channels "A" and "B" are/obtained by using a "query" (see 7.

AlS
This

unit for an ACA sentence.

ield supports up to 60 valid characters. Under certain cenditions, this field may support up to a

of 62|valid characters:

a)

b)

c)

This

hen the message can be transmitted using a single sentence, the sequential message identifi
set to a null field allowing an additional valid character in this encapsulated field.

When the AIS channel field is set to a null field*an additional valid character is allowed in this enc]
fleld.

Tlhe maximum number of 62 valid characters is only possible when the conditions allow both the s
message identifier and AIS channel(fields is set to a null field.

hall not be a null field. See "x4"in 7.3.4.

8.3.115| VDO - AIS VHF data-link own-vessel report

This sentence is used to'transfer the entire content of an AIS unit's broadcast message|
as defined in ITU-R M.1371 and as sent out by the AIS unit over the VHF data link (VD
the "six{bit" field types The sentence uses the same structure as the VDM sentence for

I--VDOJx,x,X,a;8*-s,x*hh<CR><LF>

first field
htifies the

quentially
ted. For a
message
his allows
llectively,

onditions
on is not
.5) of the

maximum
ler field is
ppsulated

equential

packet,
) using
matter.

) ‘ \ |— Number of fill-bits, 0 to 5

L Encapsulated ITU-R M.1371 radio message %
AIS channel ®
Sequential message identifier, 0 to 92
Sentence number, 1 to 91
— Total number of sentences needed to transfer the message, 1 to 9"

Comments:

1)

2)

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 shall not 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,

cont

ain a single message. This may be a null field for messages that fit into one sentence.
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3)

4)

5)

8.3.116( VDR - Set and drift

The dirdction 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>

8.3.117| VER - Version

The AIS channel is indicated as either "A" or "B", "C" or "D", where "C" and "D" is used for the long range
channels 75 and 76 respectively. This channel indication is relative to the operating conditions of the AIS unit
when the packet is received. This shall be a null field when the channel identification is not provided. The VHF
channel numbers for channel codes "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.

a) When the message can be transmitted using a single sentence, the sequential message identifier field is
set to a null field allowing an additional valid character in this encapsulated field.

b) When the AIS channel field is set to a null field, an additional valid character is allowed in this encapsulated
field.

c) 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 fields.

This ghallnot be a null field. see x4 1n 7.3.4.

|—| Current speed, knots

Direction, degrees magnetic
Direction, degrees true

This senptence is used to provide identification and version information about a devige. This

sentencg is produced as a reply to a query sentéence.

In order{to meet the 82-character requirement, a "multi-sentence message" may be ngeded to

convey pll the data fields.

For example, an equipment may.oUtput the VER sentence autonomously upon power-yp.

$--VER,x,x,aa,c--c,c--c,c--C,CsC,C--C,c--C, X *hh<CR><LF>

\‘ |— Sequential message identifier”
Hardware revision %
— Software revision %

—  Model code (product code)?

Manufacturer serial number 2 ©)

— Unique identifier4

— Vendor ID %

— Device type 2

— Sentence number, 1to 9V

— Total number of sentences needed, 1 to 9"

Comments:

1)

2)

Depending on the number of characters in each data field, it may be necessary to use a "multi-sentence
message" to convey a "VER reply." The first data field specifies the total number of sentences needed, minimum
value 1. This is the total number of sentences required to transmit the information. The second data field
identifies the sentence number, minimum value 1. Sentence number refers to the sequence number of the
sentence within the total number of sentences. The tenth data field provides the sequential message identifier —
see comment 7).

The device type is used to identify the manufactured purpose of the device. Choice of the device type identifier
is based upon the designed purpose of the device. It is set into the equipment based upon the primary design of
the device and remains constant even if the user defined talker identifier feature is used.
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3) Vendor identification (example: either the NMEA 0183, 3-character "Manufacturer’'s Mnemonic Code" or NMEA
2000, 5-digit "Numeric Manufacturer’s Code", 5 characters maximum).

4) The unique identifier is used for system level identification of a station, 15 characters maximum.

When used with AIS stations, on output, this data field is the AIS station’s unique identifier. When an MMSI is
used as the unique identifier, it shall be the MMSI of the station (for example, the "Real MMSI" of an AtoN
station).

5) The data field length may be 32 characters maximum. When large character lengths are used and the 82
character sentence limit would be exceeded for a single sentence, a series of successive VER sentences shall
be used to avoid the problem (using data fields 1, 2, and 10 to ensure the multiple VER sentences are properly
associated by the listener). Although null fields can be used for data fields contained in other sentences of the
series, the unique identifier field shall always contain the same value in every sentence of the series.

6) The manufacturer’s serial number for the unit. This "internal” manufacturer’s serial number may or may not match
the physical serial number of the device.

7)

1 e raer - provia 1] je raer M number Trom F Jquentially
assighed and is incremented for each new multl sentence message The count resets to 0 after 9.is ug$ed. For a
messpge requiring multiple sentences, each sentence of the message contains the same sequentiall 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 cqllectively,
contdin a single message. This data field may be a null field for messages that fit into one.,sentence.

8.3.118| VHW - Water speed and heading

The compass heading to which the vessel points and the speed of the vessel relative to the
water.

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

\ Speed, km/h
Speed, knots
Heading, degrees magnetic

Heading, degrees true

8.3.119| VLW - Dual ground/water distance

The disfance travelled, relative to the.water and over the ground.

$--VLW,x.x,N,x.x,N x x,N 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

8.3.120| VPW - Speed measured parallel to wind

The component of the vessel's velocity vector parallel to the direction of the true wind direction.
Sometimes called "speed made good to windward" or "velocity made good to windward".

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

~ ‘—|— Speed, m/s, ™" = downwind

Speed, knots, ™" = downwind

8.3.121 VSD - AIS voyage static data

This sentence is used to enter information about a ship’s transit that remains relatively static
during the voyage. However, the information often changes from voyage to voyage. The
parameters in this sentence support a number of the ITU-R M.1371 messages.
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$--VSD,x.X,X.X,X.X,c—C,hhmmss.ss,xx,xX,X.X,X.x*hh<CR><LF>

\‘ I— Regional application flags?®)
Navigational status, 0 to 157
Estimated month of arrival at destination, 00 to 12
— Estimated day of arrival at destination, 00 to 31 (UTC)
—  Estimated UTC of arrival at destination
- Destination, 1-20 characters 4
—  Persons on-board, 0 to 8 191 3
—  Maximum present static draught, 0 to 25,5 m 2
- Type of ship and cargo category, 0 to 255 "

(utcP
6)

Commentp:

1) Type|of ship and cargo category are defined under Message 5 of ITU-R M.1371. The descriptions of ship and
cargd are indicated by a number. A null field indicates that this 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 |ndicates that the draught is 25,5 m or more. A null field indicates that this is unchanged.

3) Currgnt number of persons on-board including crew. Valid range is 0 to 8 191. The\walue 0 = not avajlable and
the value 8 191 = 8 191 or more people. A null field indicates that this is unchanged.

4) The ¢haracters that can be used in the destination are listed in ITU-R M,1371, 6-bit ASCIl. Somqg of these
chargcters are reserved characters in Table 1. These characters shall be Fepfesented using the A" mdthod (see
7.1.4). A null field indicates that the previously entered destination jishunchanged. The string of gharacters
'REPRAERREROORE@AR@@@@" are used to indicate that the ship’s destination is not available.

5) If the|hour of arrival is not available, "hh" shall be set to 24. If the minute of arrival is not available, "mm" shall
be sgt to 60. The seconds option "ss.ss" of the field may be set to "00" as the AIS unit only broadcgsts 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 arrjval is not available, "00" shall be the number for th€ day. If the month of arrival is not available,["00" shall
be the number for the month. A null field indicates that\this is unchanged.

7) The navigational status is indicated using the follewing values, a null field indicates the status is upchanged
(reference ITU-R M.1371, Message 1, navigational status parameter):

0 = undef way using engine 6 = aground 11 = power-driven vessel towing asteérn

(regional use)
1 = at anghor 7 =-engaged in fishing 12 = power-driven vessel pushing alead or
towing alongside (regional use)

2 = not upder command 8 = under way sailing 13 = reserved for future use

3 = restricted manoeuvrability 9 = reserved for High Speed 14 = AIS-SART (active), MOB-AIS, BPIRB-

Craft (HSC) AlS
4 = cons{rained by draught 10 = reserved for Wing In 15 = undefined = default (also used py AlS-
Ground (WIG) SART, MOB-AIS and EPIRB-AIS|under

test)

5 = moorgd
For value 12, additional dimension extension values reflecting the actual tow configuration shall be provided to
the AIS by using the EPV sentence.

8) This field is used by AIS devices designed to ITU-R M.1371 from 2007 and supports regional passing

arrangements on inland waterways and other special manoeuvres. A null field indicates that this is unchanged.

0 = not available = default

4 = not engaged in special manoeuvre

8 = engaged in special manoeuvre
12 = undefined

Other values shall not be used.
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8.3.122 VTG - Course over ground and ground speed
The actual course and speed relative to the ground.

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

~ ~ |— Mode indicator 2
Speed over ground, km/h ")
Speed over ground, knots ")

Course over ground, degrees magnetic
Course over ground, degrees true

Commentp:
1) The gpeed over the ground shall always be non-negative.

2) The rhode indicator provides status information about the operation of the source device/(such as plositioning

systems, velocity sensors, etc.) generating the sentence, and the validity of data being provided. Th¢ possible
indications are as follows:

A = Autonomous mode;

Differential mode;

= Hstimated (dead reckoning) mode;
N

lanual input mode;

= Hrecise. Satellite system used in precision mode. Precision mdde is defined as: no deliberate dggradation
(puch 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, such as Rrecise Point Positioning (PPP) mode;

S = Yimulator mode;
N = Data not valid.

The mod¢q indicator field shall not be a null field.
8.3.123| WAT - Water level detection

This sentence provides detection status’of water leakage and bilge water level, with mgnitoring
location|data.

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

|— Message description text®)
— Override setting ®
Alarm condition 7)
Detection point number or detection point count®
Second location indicator®)
. First location indicator4
— Type of water alarm system 3)

— Time stamp 2
— Message type "

Comments:

1) S: Status for section: Number of faulty and activated condition reported as number in fields 4 and 5. The section
may be a whole section (one or both of the location indicator fields are null field) or a sub-section. The status
S is normally transmitted at regular intervals. Examples of use are given in Annex E.

E: Status for each water level detector (E may be used to indicate an event)
F: Fault in system: location indicator fields define the sections when provided.

2) Time when this status/message was valid. This may be a null field.
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3)

4)

5)

6)

7)

8)

8.3.124| WCV - Waypoint closure velocity

Indicator characters showing system detecting water level. The field is two fixed characters.
WL = Water level detection system;

Bl = High water level by bilge system;

HD = Water leakage at hull (shell) door;

OT = others.

First location indicator characters showing detection location. This field is two characters. The content of this
field is not defined by this document, but the two location fields shall uniquely define the source for the alarm.

Second location indicator character showing detection location. This field is two characters.The content of this
field is not defined by this document, but the two location fields shall uniquely define the source for the alarm.

This field is three fixed numeric characters. When the message type field is E this field identifies the high-water-
level detection point. When the message type field is S this field contains the number of the water leakage
detection points. When the message type field is F this field shall be a null field.

Wherl the message type field is S or F this field shall be a null field. When the message type field isS\E| this field
is a single character specified by the following:

N = normal state;

larm state (threshold exceeded);

n
QD

larm state (extreme threshold exceeded);

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

X X <« T
Il

3
dlarm state (low threshold exceeded, i.e. not reached);
3
f

hult (state unknown).

This {ield includes a single character specified by the following:
O = Qverride mode (water allowed in space);

N = Normal mode (water not allowed in space).

If thefe is no override setting, this shall be a null field.

Descfiptive text/level detector tag. If a level detector identifier'is string type, it is possible to use this figfld instead
of abpve level detector location fields. Maximum number of characters will be limited by maximum|sentence
length and length of other fields.

The component of the velocity vector'in the direction of the waypoint, from present position.

Sometimes called "speed made good® or "velocity made good".

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

Commentg:

1)

L |— Mode indicator "
Waypoint identifier
Velocity component, knots

Posit|oning system mode indicator:

A = Atutonomous mode,

D = Differential mode;

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

S = Simulator mode;

N = Data not valid.

The positioning system mode indicator field shall not be a null field.
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8.3.125 WNC - Distance waypoint to waypoint

Distance between two specified waypoints.

$--WNC,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

8.3.126| WPL — Waypoint location

Latitudg and longitude of specified waypoint.

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

Waypoint identifier
Waypoint longitude, E/W
Waypoint latitude, N/S

8.3.127| XDR — Transducer measurements

Measur¢ment data from transducers that measure physical quantities such as templerature,
force, pressure, frequency, angular or linear displacement, etc. Data from a variable nymber of
transdug¢ers 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 pdds on
its own fata fields before retransmitting the“sentence.

$--XDR,a,X.X,a,C--C,...0vvvnnnnn.... a,x.x,a;¢-c*hh<CR><LF>

I—I— Transducer "n" 1)

Data, variable number of transducers
ID, transducer No. 1 3)
Units_of measure, transducer No. 12)
— Measurement data, transducer No. 1
— Transducer type, transducer No. 12)

Commentp:

1) Sets of the four fiefds type-data-units-iD*—are alfowed for an undeffned 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 in table below.

3) This field is a free form text field intended to provide context about the transducer’s data being reported. The
table below provides predefined machine-readable structured-content for this field, which standardize the
sharing of data instance details. Use of the predefined text is optional, but recommended in all cases. In the
table below, the "#X" is used in text strings of the "ID" column to indicate the "Data Instance" of the transducer
type (value range of X is from 0 to 9999) and "#Y" is used in text strings of the "ID" column to indicate the "Bank
of Data Instances" of the transducer type (value range of Y is from 0 to 9999). In a single XDR sentence, this
field "ID" is unique for each transducer type.
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Transducer

Type
(field 1)

Units (field 3)

ID (field 4)

Recommended predefined text

Comments

Current

A = amperes

“Battery#X”
“Alternator#Xx”
“Converter#X”
“Inverter#X”
“SolarCell#X”
“WindGen#X”

Dew Point

C = degrees Celsius

“Air#X”

Displacement

D=d
<

anti-elegkwise

(Angular)

B grees

P = percentage of full range

“EmgimeTitx
“Trim#X”
“Heel#X”
“Rudder#X”
“Leeway#X”
“Yaw#X”
“Pitch#X”
“Roll#X”

Displacerent
(Linear)

M = metre

P = Percentage of full range

“Door#X”
“Window#X’
“Lift#X2

= compregsion

Flow ratd

| = litres/s (maintained for
legacy purposes)

L = litres/s

H = litres/h

"Fuel#X"
‘FreshWater#X"
"WasteWater#X"
"LiveWater#X"
"Oil#X"
"BlackWater#X"
"BrineWater#X"

Fluid leve

M = cubic. metres

P ="percentage of full range

"Fuel#X"
"FreshWater#X"
"WasteWater#X"
"LiveWellWater#X"
"Oil#X"
"BlackWater#X"
"BrineWater#X"

Force

N = newtons

“Pulley#X”
“Strain#X”

= compression

Frequency

H = Hertz

“Power#X”

Humidity
(Absolute)

K = kg/m?3

“AirX”

Kilograms / cubic
metre

Humidity
(Relative)

P = Percent

“Air#X”
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Type . ] ID (field 4)
Transducer field 1 Units (field 3) Comments
(field 1) Recommended predefined text

Pressure P B = Bar “Baro#X’ "-" = vacuum
P = Pascal “Engine#X”
“EngineBoost#X”
“EngineCool#X”
“EngineQil#X”
“Fuel#X”
“TransOil#X”

Sa||n|ty [l S =Parts BeF thousand (DDT) NN otarHX

Switch / Yalve | S B = Binary “SwitchY#X” Binany values:
P = Percentage of full range “ValveY#X” 0 = OFF/OPEN
1 = ON/CLOBED

Y = Collectign / Bank

Tachomgdter T R = RPM “Engine#X”
“Prop#X’

Temperafure |C C = degrees Celsius “Air#X”

K = degrees Kelvin “Coolant#X”
“Engine#X’
“EngineOil#X”
“TransOil#X”
“Water# X’

Voltage U V = Volts “Battery#X”
“Alternator#X”
“Converter#X’
“Inverter#X”
“SolarCell#X”
“WindGen#X”

Volume \% M = cubic metres “Air#X”

P = Percentage of full range “Fuel#X”
“FreshWater#X”
“WasteWater#X”
“LiveWater#X”
“Oil#X”
“BlackWater#X”
“BrineWater#X”

EXAMPLES:

Engine instance 0 (for example, Port) Engine oil temperature of 92,1°C, Engine temperature of 83,2°C and
Transmission oil temperature of 353,4°K

$--XDR,C,92.1,C,Engine0il#0,C,83.2,C,Engine#0,C,353.4,K, TransOil#0*hh<CR><LF>
Engine instance 1 (for example, Starboard) Engine oil pressure of 200 000 Pa and engine coolant pressure of 3 bar

$--XDR,P,200000,P,EngineQil#1,P,3,B,EngineCool#1*hh<CR><LF>
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Fluid level instance 1 (for example, Fuel tank) 60 % full, Fluid level instance 4 (for example, Oil tank) 35,5 % full and
Fluid level instance 0 (for example, Black Water tank) 12,5 m3 of water in it

$--XDR,E,60,P,Fuel#1,E,35.5,P,0il#4,V,12.5,M,BlackWater#0*hh<CR><LF>

Transducer Type S (for Switch or Valve); Switch Bank 1, Instance 4 = 1 (On/Closed), Switch Bank 0 , Instance 2 =0
(Off/Open); Valve Bank 2, Instance 0 = 10 % open/of full range; Valve Bank 321, Instance 1 = 100 % open/of full

range

$--XDR,S,1,B,Switch#1#4,S,0,B,Switch#0#2,S,10,P,Valve#2#0,S,100,P,Valve#321#1*hh <CR><LF>

8.3.128

XTE - Cross-track error, measured

Magnitude of the position error perpendicular to the intended track line and the direction to

steer to

return to track

$--XTE

Comment
1) Posit
A=A

0
=
N

D
E
M
S=9
N =1

2) The {
the s

AAx.x,a,N,a*hh<CR><LF>

LL Mode indicator V2
Units, nautical miles
Direction to steer, L/R
Magnitude of cross-track error
Status: A = data valid V = Loran-C cycle lock warning flag

— Status 2) A = data valid,
V = LORAN - C blink or SNR warning; or for
other navigation systems -
general warning flag when'd reliable fix is not available

5
oning system mode indicator:
utonomous mode;

ifferential mode;

stimated (dead reckoning ) mode;
lanual input mode;

imulator mode;

ata not valid.

ositioning system mode-indicator field supplements the positioning system status fields (fields
atus fields shall be_set)to V = invalid for all values of indicator mode except for A = Autonomou

Diffefential. The positioning system mode indicator and status fields shall not be null fields.

8.3.129

XTR - Cross-track error, dead reckoning

Magnitu

de of the dead reckoned position error perpendicular to the intended track line

directioT to stéer to return to track.

1 and 2);
pand D =

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

LL Units, nautical miles
Direction to steer, L/R
Magnitude of cross-track error

8.3.130 ZDA - Time and date

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

$--ZDA, hhmmss.ss, XX, XX, XXXX,XX,XXx*hh<CR><LF>

L I— Local zone minutes ", 00 to +59
Local zone hours ™, 00 hto+14 h
Year (UTC)
—  Month, 01 to 12 (UTC)
Day, 01 to 31 (UTC)

— UTC

Commentsg:

1) Locall time zone is the magnitude of hours plus the magnitude of qninltes added, with the sign of Ipcal zone
hourg, to local time to obtain UTC. Local zone is generally negative for East longitudes with local gxceptions
near fhe international date line. Value +14 h is used, for example, for Line islands.

Example: At Chatham Is. (New Zealand) at 12 h 30 (nopn),local time on June 10, 1995:
$GPZDA,234500,09,06,1995,-12,45*6 C<CR><LF>

In the Cook Islands at 15 h 00 local time"on June 10, 1995:
$GPZDA,013000,11,06,1995,10,30*4A<CR><LF>

8.3.131| ZDL - Time and distance to yariable point

Time and distance to a point that might not be fixed. The point is generally not a|specific
geograghic point but may vary@ontinuously, and is most often determined by calculafion (the
recommlended turning point for Sailboats for optimum sailing to a destination, the whgel-over
point for vessels making turns, a predicted collision point, etc.).

$--ZDL|{hhmmss.ss,x %,a*hh<CR><LF>

— Type of point: —5— C = collision
T = turning point
R = reference (general)

— \A/ —
\AJ

i 1 (WP~
|— Distance to point, nautical miles
— Time to point, 00 h to 99 h

8.3.132 ZFO - UTC and time from origin waypoint

UTC and elapsed time from origin waypoint.
$--ZFO,hhmmss.ss,hhmmss.ss,c--c*hh<CR><LF>

L |— Origin waypoint ID
Elapsed time, hh = 00 to 99
UTC of observation
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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>

9 Ap

L |— Destination waypoint ID
Time-to-go, hh = 00 to 99
UTC of observation

lications

9.1 E
9.1.1

These ¢
are rep
possiblg

9.1.2

This ex
three ch
latitude
are not
the navi

$LCGL

— Sta

xample parametric sentences
General

xamples are intended as samples of correctly constructed parametric sentencq
esentative samples only and show part of the wide range .of.acceptable va
with sentences. They shall not necessarily be used as templates for sentence

Example 1 - LORAN-C latitude/longitude

bmple gives present position in latitude/longitude;<as determined by LORAN
aracter mnemonic in the address, GLL, indicates/that the data is present po
longitude. The time (UTC) of the position fix i$.09 h, 13 min and 42 s. Decimal

bvailable and the decimal point is optionally~omitted. There are no warning flag
gation receiver as indicated by status A.

|, 4728.31, N, 12254.25, W, 091342, A/A*4C<CR><LF>

L |— Sentence terminator

Checksum 4C HEX
Mode indicator: A = autonomous modjs

Receiver status: no warnings

Time of position fix

— Units designator (west)

— Longitude: 122°, 54,25

=*  Units designator (north)

© Latitude 47°, 28,31’

Address: LC = LORAN-C, GLL = present position

t.0f sentence

s. They
riations
S.

-C. The
sition in
seconds
)s set in

P

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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M,V, A,.15, N, CHAT-N6*56<CR><LF>

L Sentence terminator
Checksum 56 HEX
Identifier for waypoint "CHAT-N6"
Units of arrival circle, nautical miles
Radius of arrival circle, 0,15
— Status: perpendicular has been crossed
— Status: arrival circle has not been entered
Address: LC = LORAN-C, AAM = Arrival alarm

— Start of sentence

9.1.4

A propri

—

Example 3 — Proprietary sentence

etary sentence has the following general format:

— 79 character sentence or less

$Paaa

Pr
Sta

A specif

that designed the sentence:

$PSRO

Pr
— Sta

9.1.5

*hh <CR><LF>

‘ L I— End of'sentence

— Data, 72 character max. Checksdm

Three characters from manufacturer's mnemonic code’(see 7.1.6)
pprietary sentence identifier

t of sentence

ic example will have little meaningto someone other than the particular manu

A003[470738][1224523]??7?RST47, 3809, A004 *47<CR><LF>

L I— End of sentence

Any series of value (non-reserved) Checksum 47 HEX
Characters of 'manufacturer's choice
Manufacturer's mnenomic code (see 7.1.6)

pprietary sentence identifier
t of sentence

Example 4 —- RMA examples

facturer

The following group of sentences show a typical progression of output data as a LORAN-C
receiver acquires stations:

a) $LCRMA,V,,,,,14162.8,,,,,,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;
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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:;
f) $LCRMA,A,4226.265,N,07125.890,W,14172.33,26026.71,8.53,275.,14.0,W,D*3B<CR>

LOR

9.1.6

AN-C operating in high resolution mode.

Example 5 — FSI examples

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

a) $CT

FS1,020230,026140,m,0,C*7B<CR><LF

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

b) $CT

MF/}
med

c) $CT
Set
d) $CD
Set
e) $CT

Set
rece

f) $CT

Set
4 17|

g) $CT

MF/}
16 7

h) $CT

Set
facs

i) $CX

Scanning receiver, set to 2 187,5 kHz, mode F1B/J2B, receive only, teleprinter/DSQ.

9.1.7
The foll

FS1,020230,026140,m,5,C*7E<CR><LF>

1F radiotelephone set transmit 2 023 kHz, receive 2 614 kHz, mode J3E; ltel
um power;

S1,,021820,0,,C*42<CR><LF>

eceiver 2 182 kHz, mode H3E, telephone;
FS1,900016,,d,9,C*67<CR><LF>

VHF transmit and receive channel 16, F3E/G3E, simplex{ielephone, high pows
FS1,300821,,m,9,C*78<CR><LF>

MF/HF radiotelephone to telephone channel 821y for example transmit 8 2
ve 8 779 kHz, mode J3E, telephone, high power,

FS1,404001,,w,5,C*67<CR><LF>

MF/HF radiotelephone to teletype chanpel' 1 in 4 MHz band, for example
2.5 kHz, receive 4 210,5 kHz, mode F1BA2B, teleprinter, medium power;

FSI1,416193,,5,0,C*6F<CR><LF>

HF radiotelephone set to teletype-channel 193 in 16 MHz band, for example tra
84,5 kHz, receiver 16 902,5 kHz, mode F1B/J2E ARQ, telex/teleprinter, standb

FS1,041620,043020,],9,C*65<CR><LF>

MF/HF radiotelephone\transmit 4 162 kHz, receive 4 302 kHz, mode F1C/F
mile machine, high power;

FS1,,021875,t,,Ct55<CR><LF>

Example® — MSK/MSS examples

bwing sentences show applications of query to a beacon receiver: GPS receiy

query sTntences to a data receiver (CR).

ephone,

55 kHz,

transmit

hsmitter

Y,

PC/F3C,

er (GP)

a) requ
$GP

est for configuration information:
CRQ,MSK*2E<CR><LF>

reply could be

$CR
b) requ
$GP

MSK,293.0,M,100,A,10,1*6F<CR><LF>
est for signal strength, S/N ratio:
CRQ,MSS*36<CR><LF>

reply could be

$CR

MSS,50,17,293.0,100,1*55<CR><LF>
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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*7TD<CR><LF>
$CVDSE,1,1,A,3601234560,00,12345678*0C<CR><LF>

The fields of the first sentence indicate:

a) distress call;

b) from MMSI 360123456;

c) catepory distress (implicit in a distress call);

d) sinking (code 105);

e) resppnd by radiotelephony (G3E/F3E code 100);
f) position 47 47N 125 19W;,

g) time|of position 08:17;

h) null field;

i) null field;

j) end of sequence (no acknowledgement request);

k) expansion sentence to follow;

[) sentence checksum

$--DSE||1,1,A,3601234560,00,12345678*hh<CR><LF>

The fielgls of the second sentence indicate:

1) expansion sentence;

2) of which this is the first (and-in‘this case only);
3) mespage sent automatically (not requested). This field probably not too useful in thlis case;
4) from MMSI 360123456;

5) with|data containing-enhanced position resolution;
6) 1234 minutesdatitude and 5678 longitude (i.e. position 47 47.1234N 125 19.5678W);
7) sentence cheeksum.

The follpwing are all DSC sentences received by an MF/HF radio.

All ships’ distress relay from 011234567 for ship 999121212 at 47 47N 122 19W at time 12:34
on fire.

$CTDSC,16,0112345670,12,12,09,1474712219,1234,9991212120,00,S,*35<CR><LF>
All ships safety call from 011234567 to work J3E on 4125 kHz RX only.
$CTDSC,16,0112345670,08,09,26,041250,,,,S,*3D<CR><LF>

9.1.9 Example 8 — FIR, DOR and WAT sentences

An example is given in Annex E.


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 - 151 -

9.2 Example encapsulation sentences

An example is given in Annex A.

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.

VAN N4 gl( Opto-isolator

Rigure 3 — Example 1, J-FET, N channel, opto-isolator based listener circuit

- NPN
VAN @_ N :§|< Opto-isolator

B & L\l

N-channel

AC { T

B & e

IEC

AG {

IEC

Figure 4 — Example 2,"NPN opto-isolator based listener circuit
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Annex A
(informative)

Example encapsulation sentence

A.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.

A.2 /LIS VHF data-link message VDM sentence encapsulation example

This dogument supports the transport of encapsulated binary coded data. In general, th¢ proper
decoding and interpretation of encapsulated binary data will require agcess to infgrmation
developged and maintained outside of this document. This document contains information that
describgs how the data should be coded, decoded, and structured. The, specific meaning 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
Identificiation System (AIS) equipment built to the ITU-R M.1371 recommendations. The sample
sentence that will be used in this example is:

Number of "filkbits" (0 to 5)

Encapsulated ITU-R M.1371
radio message —‘

IAIVDM, 1,1,,A,1P0000h1IT1svTP 2r:43grwb 0594,0*01<CR><LF>

LL AIS channel

Sequential message identifier, (0 to 9)
Sentence number, (1 to 9)

Total numbef, of sentences needed to transfer the message, (1 to 9)

NOTE Sge VDM sentence.

A.3 Background discussion — Encapsulation coding

Before constdering the decoding process, itis 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 ITU-R M.1371.Table A.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 A.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.
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Table A.1 — Example message from ITU-R M.1371

Number L
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 to 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
Navigatidnal status 4 future amendment of navigational status for HSC; 10 = reserved for jufjre

amendment of navigational status for WIG; 11 = power-driven vessel tgwing
astern (regional use); 12 = power-driven vessel pushing ahead onrtowing
alongside (regional use); 13 = reserved for future use; 14 = AIS}SART [(active);
15 = not defined = default

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

ROT, s = 4,733 SQRT(ROT,,,...) °/min
Rate of thirn where

ROT 8

AlS ROTsor IS the rate of turn as inputdy an external rate of turn indicator (TI);

ROT, g is rounded to the nearest integer value.

+127 = turning right at more than 5° per 30 s (no Tl available)
=127 = turning left at mored¢han 5° per 30 s (no Tl available)
-128 (80 hex) indicates na turn information available (default).
ROT data should not be~derived from COG information.

Speed over groundiin 1/10 kn steps (0 kn to 102,2 kn)

SOG 10 117023 = not available, 1 022 = 102,2 kn or higher

1 = high (< 10, m; differential mode of e.g. DGNSS receiver) 0 = low (> {10 m;
Position pccuracy 1 autonomous mode of e.g. GNSS receiver or of other electronic position fixing
device);default = 0

Lorgifude in 1/10 000 min (+180°, East = positive, West = negative.

28 181°(6791ACO hex) = not available = default)

Longitud

1

Latitude in 1/10 000 min (£90°, North = positive, South = negative,

Latitude 27y 91° (3412140 hex) = not available = default)

Course over ground in 1/10° (0 to 3 599). 3 600 (E10 hex)= not available
COG 12 default;
3601 to 4 095 should not be used

True heading 9 Degrees (0 to 359) (511 indicates not available = default).

UTC second when the report was generated (0 to 59,
or 60 if time stamp is not available, which should also be the default vdlue,

or 62 if electronic position fixing system operates in estimated (dead reckoning)
mode,

or 61 if positioning system is in manual input mode

or 63 if the positioning system is inoperative)

Time stamp 6

Special manoeuvre 0 = not available = default; 1 = not engaged in a special manoeuvre;

indicator 2 2 = engaged in a special manoeuvre.

Spare 3 Not used. Should be set to zero

RAIM-Flag 1 RAIM (rec.eiv.er éutonomous. integri_ty monitc?ring) 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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Figure A.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 A.1)
are encapsulated in the string contained in the VDM-sentence.

Message Data (maximum of 168 bit for one-slot, maximum of 1 008 bit for five-slot)

167 | 168

4 5 6 8 9 10 11 12 13 14 15 16‘ .................. 157 | 158 | 159 | 160 | 161 | 162 | 163 | 164 | 165 166
72 2 2 JEEEBEBEEEE (2] ]2]]2]2]2]7]|]2

??

Figure A.1 — Message data format

IEC

are: 00

001100000. These would be the first 12 bit coded into the VDM encapsulatestr

Assuma, as an example, that the first 12 bit of the message data in Figure A.1 (bIts

VDM-s
possible
assigne

For exa
Using T
100000
encapsy

NOTE O

The ma

ntence encapsulates data using the symbols of the "six-bit" field type. Each o
combinations of ones and zeros that can make up a six bit binarystring h
1 a unique valid character. These assignments are listed in Table Gyl

mple, the first 12 bit would be divided into six bit strings, thatis: 000001 and
able C.1, the binary string 000001 can be represented by ,a "1", and the bina
can be represented by a "P". The first two charatters in the VDM-s
lated string would then be "1P".

bserving upper and lower case letters is important when using, Table C.1.

imum number of message data bits that canche*contained in an AIS radio me

1008 bi|t. This number of bits requires 168 six-bit symbols. This quantity of characters is

than ca
structur
that are
encapsty
and ord

Althoug
and trarn
sentenc
encapsl

ATV
ATV

ATV
ATV

n be accommodated by a single standard sentence. The encapsulation s
b has been designed to allow an encapsulation field to be broken into smalle
transferred using multiple sentences. The important point to remember is
lation fields from a multiple sentefqce group, identified by the sequence num
br by sentence number fields, be recombined into one continuous encapsulatio

N the string being used in.this example can fit into one sentence, it could also
sferred using two senténces. In fact, it need not be split at any specific point.
e pairs below are equivalent and are proper sentences for the transfer of th
lation string.

DM, 2,1,7,4, 2P0000h1IT1svT, 0*58<CR><LEF>
DM, 2,2,7,A,P2r:43grwb05g4, 0*0C<KCR><LF>

DM, 27,1 9,A,1P0000h1IT1svTP2r:43, 0* 7BKCR><LF>
DM, 252,9,A,grwb05g4, 0*2F<CR><LEF>

1 to 12)
ng. The
f the 64
s been

100000.
y string
entence

sage is
greater
entence
strings
that the
ber field
n string.

be split
The two
e same

The complete encapsulated message data string itself does not change in the two pairs, but
that the "checksum" for the sentences changes. Using either a VDM encapsulation pair, the
encapsulated string remains:

1P0000h1IT1svTP2r:43grwb05094.

Figure A.1 shows the message data as a horizontal table of bits. This can be shown in other
ways. The left table in Figure A.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).
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Encapsulation
Symbol String

VDM bit positions
(reference diagram)

1

13
19
25
31
37
43
49
55
o
67
73
79
85
91
97
103
109
115
121
127
133

139

151
157

163

- 155 —

1P0000h1IT1svTP2r:43grwb05q4

Bits represented by
encapsulation symbol

Bits 1-6 = Identifier for this message

000001 = message 1 (Reference Table F.1 to interpret
following bits 7-168.)

v
2 3 4 5 6 1 »0 0 0 0O O 1 Bit 7-8 = Repeat Indicator
7 8 9 10 11 12 P »41 0 0 0 0 O 2 = message repeated twice
14 15 16 17 18 0 »0 0 0 0 0 O Bits 9-38 = MMSI number of broadcasting unit
20 21 22 23 24 0 »0 0 0 0 0 O 000000000000000000000001111111 =127
26 Bits 39-42 = Navigational status
32 33 34 35 36 o >0 1 1 1 1 1 0000 = underway using engine
38 ‘ 9 ‘ 40 ‘ 41 ‘ 42 h »1 110 0 0 o Bits 43-50 = Rate of turn (equation used)
44 45 46 47 48 1 »0 0 0 0 0 1 00000101 = +1.1 degrees/minute
50 §1 52 53 54 I »0 1 1 0 0 1 Bits 51-60 = Speed over ground
56 £7 58 59 60 T »1 0 0 1 0 0 1001100100 = 61.2 knots
62 63 64 65 66 1 »0 0 0 0 0 1 Bit 61 = Position accuracy
68 69 70 71 72 S »1 1 1 0 1 1 0 = low (greatenthan 10 metres)
74 75 76 77 78 v »1 1. 1 1 1 0 Bits 62-89 =TLongitude in 1/10000 minutes
80 81 82 83 84 T > 1 0 0 1 0 0 0000411101111111010010010000 =
27 degrees 5 minutes East
86 87 88 89 90 P »1 0 0 0 0 O
¢ \/Bits 90-116 = Latitude in 1/10000 minutes
92 E3 94 95 96 2 »0 0 0 0 1 O
O\ 000001011101000101000010000 =
98 99 100 101 102 r »1 1. 1 0 d4%0
N 5 degrees 5 minutes North
104 105 106 107 108 »0 0 1 4 ,0 1.0 Bits 117-128 = Course over ground in 1/10 degrdes
10 111 112 113 114 4 »0 0 \70 1 00 001110111111 = 95,9 degrees true
116 | 117118 119 /120 3 > 97 79 r0j0 /11 Bits 129-137 = True heading
122|123 124 125 | 126 g > j 0111 1 101011111 = 351 degrees true
128 129 130 131 132 N »1 1 1 0 10 Bits 138-143 = UTC second when report generated
134 | 135|136 | 137 [138 ! 7w 1 1 1 1 1 1 110101 = 53 seconds past the minute
140 141 142 143 14: b »1 0 1 0 1 0 Bits 144-147 = Special manoeuvre
145 146 147|148 14? . 150 : 0 »0 0 0 0 0 O 0000 = not available and two spare
152 153 1?4 I 155 ‘ 156 5 » 0 0 0 1 0 1 Bits 148 = Spare
158 159160161 162 qa »1 1 1 0 0 1 Bit 149 = RAIM Flag
164 165466467468 4—>»0—0—0—4+—0——0 U =RAINT oI USE

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
IEC

Figure A.2 — Work sheet for decoding and interpreting encapsulated string

The following discussion will use "table lookup" methods to describe the decoding process. The
reader should also be aware that this document also contains binary mathematical methods
that a computer would use to accomplish the same results.
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A.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

e transfers the encapsulation string using the VDM sentence formatter.

Again, the sample sentence that will be used in this decoding and interpretation examgple is:
IAIVDM,1,1,,A,1P0000h1IT1svTP2r:43grwb05q4,0*01<CR><LE>

A calculation shows that the checksum, 714, is correct. This permits thelinterpretatign of the

sentenck content to continue. Based upon the definition of a "VDM" sentence, this is g "single
sentencke encapsulation of an AlIS VHF data link message". This megssage was produced by an
AIS uni{. The binary data, which has been encapsulated, was réeceived 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:
"1P000PNh1IT1svTP2r:43grwb05q4™.

The progess of decoding and interpreting the contents.of the encapsulated string is a thfee step
process

a) the string symbols are converted back into ‘the binary strings that they represent;

b) the pinary strings are organised or parSed using the rules contained in the referenced
docyment, in this case Table A.1;

c) the feferenced document rules are used to convert the binary strings into the relevant
information.

A.5 Conversion from symbols to binary bits

Figure A.2 is a visual aid that can be used to follow this process for the example string. The
table orl the left side\of Figure A.2, VDM bit positions, is provided as a reference thaf can be
used tolidentify the-exact bit position of the corresponding binary bit in the table on {he right
side, bifls represented by encapsulation symbol, of Figure A.2. The use of this "reference grid"
will becpme clearer as the example is discussed.

Down the-eentre-ofFigure- A2 isacelumninte-which-the-example stringhas-beenrentefed from
top to bottom. The arrows in Figure A.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 A.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.

A.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 A.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 message
was |de tified—ldentification—-of-the-AlS mnecagn is dong from tho firet cix hit of fh_’ binary
message data. The message number is simply the decimal equivalent of the binary.number. In
this casp, 000001 = Message 1. After this is known, the remaining blocks of the messpge can
be shaded using information in Table A.1.

The parpmeters listed in Table A.1 are transmitted over the radio link as(meSsage dafa in the
same ofder that they are listed in the table. The "number of bits" column of Table A.1]is used
to estaljlish 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 changed.

This same ordering should be done for each of the referenced AlS message tables. For ¢xample
if, after|the decoding process was complete, and bits 1-6-were 000101, the VDM message
identified would be Message 5 (000101, = 544). This references the "Ship static and|voyage

related fata" message, see ITU-R M.1371.

The profess of organising the decoded binary méSsage data requires

a) identification of the message number, and

b) organising or parsing the binary bits following the appropriate message table(s).
A.7 Interpreting the decoded;binary strings

Final conversion of the organised bits into useful information involves the use of the

a) orgiinised bits — right\.side of Figure A.2, and

b) the parameters descriptive information defined in Table A.1.

For example, the parameter "repeat indicator" is two bit — bits 7 and 8. Inspection of message
data bits 7 te-8, Figure A.2, shows that the value is "10",. The descriptive information in
Table Al1for"repeat indicator" explains that "10" should be interpreted as "repeated twice".
This conclusion is recorded in the space to the right of Figure A.2.

The next parameter in Table A.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, = 127,

discloses this unit’'s MMSI as 127.

This process continues down Table A.1. The results of each interpretation of the decoded binary
message data are shown on the worksheet to the right of Figure A.2.
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Annex B
(normative)

Guidelines for methods of testing and required test results

B.1 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

hufacturer shall provide, unless otherwise agreed, all necessary test reports

approvdl (including customers documents).

Where
simultan

B.2 [

The tes
except fl
in IEC 6

B.3 H
Check f

Check

appropriate, tests against different clauses of Annex B may ~be carr
eously.

Definition of environmental conditions for the tests

[s shall be carried out at normal environmental conditions as defined in IEQ
or the test of B.4.5 which shall be performed at the environmental conditions as
0945 for the class of the EUT.

Examination of the manufacturer's documentation

br completeness according to this dogument.

transmitting).

Check t

e appr
e prop
man

e man
prop
o field

he documentation of approved and proprietary sentences:

oved sentences forconformity with the standard;

rietary sentences for conformity with the standard and the documentatior
ufacturer;

ufacturer’s*mnemonic codes (see 7.1.6) used with proprietary sentences or us
rietary-alerts for registration;

5 that“are required or acceptable to a listener;

for type

ed out

60945,
defined

the availability of the defined minimum sentences on the EUT (receiving and

of the

sed with

e note

d unused fields to a talker;

e transmission interval for each sentence;

e interface port selection

Check the used talker — IDs.

Check the hardware requirements:

e outp
e load

ut drive capability of talker;

requirement as listener,;

e current software and hardware revision;

e inter

face pin configuration;

e electrical isolation of the input circuits for compliance with IEC 60945;
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e description, schematic and PCB of listener receive and talker driver circuits, citing actual
components and devices used, including connector type and part number.

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 5.6.94)

The redeiver unit shall be connected to a data-source with a differential yvoltage gf 2,0 V.
Confirm| by measurement that the current does not exceed 2,0 mA. Theg,!data sourfe shall
transmif appropriate sentences for this EUT. All sentences shall be,received and detected
without pny 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 IE( 60945.

B.4.4 Maximum input voltage test
(see 5.6.9)

Between the connectors ‘A’ and ‘B’ of the interface, a voltage of 15V shall be applied for at
least 1 min. This test shall be carried“out with both polarities of applied test voltage. [After all
tests, thle function of the interface shall be checked 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 in |IEC 60945. Where the equipment manufacturer specifies a
temperdture range-outside that specified in IEC 60945, the manufacturer’s specificatipn shall
be employed.

To test the transmitting interface of the EUT, connect it to a reference-receiving interface that
complieg*with Clause 5. To test the receiving interface of the EUT, connect it to a rgference
transmitting interface that complies with Clause 5. The reference equipment shall be outside
the climatic chamber. The transmitting interface shall transmit a sequence of appropriate
sentences and the receiving interface shall receive and detect these sentences without any
errors or degradation. The check of the result can be carried out directly or indirectly at the
receiving unit. These tests shall be executed at least using the default baud rate (4 800 bits/s).
If higher baud rates are provided, then these tests shall be repeated at least for highest baud
rate. If available, other baud rates may be selected by the inspector for sample testing.

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 Test for correct parsing of sentences
B.4.7.1 Test for correct use of special characters starting a sentence

There are two 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 both 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 two cases. This issue shall be
tested by sending simulated dataflow of mixed examples of both to EUT and by observing

correct behavior of EUT.

Refer to Table B.1 as an example.

Table B.1 — Example — Special characters

Actual value/effects obsérved pn the
. Expected
. Send to equipment EUT
Special|characters value/effects on the
under test (EUT) EUT
Remark Result
Transmigsion data $HEHDT,359.94,T*1D | EUT does not
flow of 3|special <CR><LF> experience any
charactefs malfunction when
receiving any of the
IAIVDM,1,1,,1,1000n |2 cases.
$ paramdtric >BCQpOeU@dN o7Pj
sentence 89n0000,0*26<CR><
LF>
B.4.7.2 Test for correct parsing of received.sentences
Any chgracters between the <CR><LF> and:ithe start of the next sentence shall be |gnored.
This isspie shall be tested by sending simulated dataflow of mixed examples of interleaved valid
and invalid characters between sentences to EUT and by observing correct behavidr of the
EUT.
Refer tq Table B.2 as an example.
Table B.2 — Example — Parsing
Actual value/effects observed pn the
Parsi Send to equipment Expected EUT
arsing value/effects on the
under test (EUT) EUT
Remark Result
Ignore any characters | Place Observing correct
between [the 1234567890abcdefge |behaviour of the EUT.
<CR><LE=and the hilil(lmn'nqcrhl\/wvy7 >
start of the next 648 #@€
sentence . )
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 shall
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

Actual value/effects observed on the

. Expected
Future extension Send to equipment value/effects on the EUT
under test (EUT) EUT
Remark Result

Add comma
separated fields
between the last
parameter field and
the checksum
delimiter character
(asterisk)

In separate tests add
following one by one

,123,ABC
|t

Observing correct
behaviour of EUT.

,[12],?,aBcD

to a valid sentence

B.4.8

For test

The EU]
operatig
recorde

B.4.9

(see Clau

B.4.9.1

By alter

These d

Test
Test]

Test
mod

Refg

Test
and

Refg

Test under long term conditions

ng the capability of the EUT working constantly.

[ shall be connected to transmitting sources as defined by the manufacturer fo
n. This test shall be carried out for 30 min, and all data, transmitted by the EUT
] and analysed for corruption against this document.

Protocol test of the interface of the EUT
5e 7)
Data strings transmitted by the EUTF

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 sentenc

of conformity with the mandfacturer's documentation and this document.
of status accuracy for all status 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 sentences.

r o Fable B.5 as an example.

Test

normal
shall be

eS.

beration

h static

o
T T

Test

PN | L PoNIWAY
vdio (1 nmoovcoodary)

of sentence

3

aximum length of 82 characters.
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Table B.4 — Example — Data string GGA sent
by the EUT to the test receiver (listener)

$--GGA, hhmmss.ss(", 11112, a®) yyyyy.yy*) a®) x®) xx(M) x x(®) x.x(®) MU0 x x(11) M(12) x x(13),
xxxx{14)*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
available or invalid (has to 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 ‘above/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 Geagoidal enparafinn Valug at thg EUT (al\uayc 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)
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Table B.5 — Example — Checksum data sent

Set condition Actual condition

Each sentence shall send the correct checksum

B.4.9.2

Data strings received by the EUT

Artificially generated data strings with various content and formatting shall be sent to the EUT.

a) Test
Refe

of correct evaluation of the data.

rto Table B.6 as an example

b) Test
Refq
c) Test

and the selected operation mode.

Refe
d) Test
Refg
e) Test
Refe
f) Test
Refg
g) Test
Refg
h) Test
Use

Sen
is ad

Sen
a mq
prion

Where ]

this data shall be_compared directly with that sent by the test equipment.

Otherwi

of correct evaluation of all status indications and the selected operation mode
r toTable B.6 as an example.
of adequate reaction in case of incorrectness corresponding with the status infg

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.

of contiguous reception of multi-sentence message (if necessary).
an example of multi-sentence ‘message valid for EUT.

| sentences of message.in:eorrect order, for example 1, 2 and 3, for a messag
cepted by the EUT.

i one high priority sentence between the sentences of message in in-correct g
pssage which is rejected by the EUT. An example of sequency of sentences:
ity sentence, 2y.and 3.

he transmitted or received data corresponds to that shown on the display of t

rmation

e which

rder for
1, high

he EUT,

compari
compari

v, LU
son is possible.

56y if the data is altered or combined with other data so that direct accg

ss and
indirect
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Table B.6 — Example — Data string GNS received by the EUT
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$xxGNS, hhmmss( 11111, a®) yyyyy.yy®*) a®) c--c6) xx(7) x x(8) x.x(9) x.x(10) x x(11) x . x(12) a(13)*hh (1)< CR><LF>

Send to

Actual value/effects

Field | Field label | Sduipment 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,
1 position 123456.12 not to be used as UTC)
5432.1000,N 54°32.1000' N
Latitude ;
2.3 Null field , N
N/S 54354006 Invalid data shall be clearly marked
null field
01234.5600,E |012°34.5600' E
| 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 ontalker) and
RNN position quality
A = Autonomous
NAN D = Differential
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
NNG NOTE
6 \ode indicator NNE If Mode indicator is
NNP A, D, F, P or R then data are valid.
NNR
ENN
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
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$xxGNS, hhmmss( 111.11,2 a®) yyyyy.yy®) a®) c--c6) xx(7) x x(8) x.x(9) x.x(10) x x(11) x . x(12) a(13)*h (1)< CR><LF>
Send to Actual value/effects
Field | Field label | ©dQuipment Expected valueleffects 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 ilution of 1.0 1,0
brecision
HDOP)
Antenna
bltitude
hbove/below
mean
9 43.5,M 43,5 m
bea level —
Units of
hntenna
bltitude, m
Geoidal
separation -
10 nits of 12.3,M 12,3 m
peoidal
separation, m
Nge of
11 Hifferential 5 5
GPS data
Differential
12 eference 0130 0130
station ID,
D000 — 1023
S = Safe
L C = Caution
Navigational
13 status U = Unsafe
ndicator o .
V = Navigational status not valid
\%
This field shall 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 - After timeout of max. 10 s:
without

checksum at
EUT

Data marked as invalid
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Table B.8 — Example — Break of data line
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Send to Actual value/effects
Interruption i?:;g;',::gtt Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
(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 value]effects
Recei(ing interval i?\l:llgr"'zzgtt Expected value/effects on the EUT observegikthe EUT
(EUT) Remark Result
XX's.
Min. reqyired receiving (note the
interval ip accordance | in. No failure at the EUT until min. required
with manpufacturer’s required receiving interval is received
documentation receiving
interval)
Table B.10 — Example — Talker ID
Send to Actual value/effects
Talker i?\l:ilgrn'::;‘tt Expected value/effects on the EUT observed on the EUT
(EUT) Remark Result
Talker ID) ($xxGNS) with talker Position marked*with the corresponding
GA, GP, GL, [positioning-system.
GN, GB, ) ) .
GQ. Gl If a combined 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

cpoalid Binary field cpoalid 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 o 101011
< 001100 d 101100
= 001104 e 101101
> 001410 f 101110
? 001111 9 101111
@ 010000 h 110000
A 010001 i 110001
A 010010 j 110010
c 010011 k 110011
D 010100 | 110100
E 01010t m 110101
F 010110 n 110110
G 010111 0 110111
H 011000 p 111000
! 01100f q 111001
J 011010 r 111010
K 011011 s 111011
L 011100 t 111100
M 011101 u 111101
N 011110 v 111110
0 011111 w 11111
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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. 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.

6-bit binary

Binary <
1010007

A

A 4

Add Add
00110000 00111000

A 4 A 4

Table C.1
Valid character

Considdr the following examples:

000001 is less than 101000, therefore add 00110000
00110000
00110001 = 31,ox = 1 (see_Table 2)

000010 is less than10641000, therefore add 00110000
00110000

00110010 = 32,53 = 2 (see Table 2)

111010 is hot less than 101000, therefore add 00111000
00111000

IEC

Figure C.1 — 6-bit binary code converted to valid IEC 61162-1 character

01110010 = 72, = r (see Table 2)



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 - 169 —

Table C.1
valid character

A 4

Add
101 000

|

No Sum Yes
> 100000007

A 4 A 4
Add Add
101000 100000
\ 4 v
Binary =
6 LSB of sum

IEC
Figure C.2 — Valid IEC 61162-1 character converted to 6-bit binary code

Considdgr the previous examples:
The |valid character "1" (00110001);
00110001 + 101000 = 01011001 ahich is not greater than 10000000.

Therefofe, add 101000 to 04011001 = 10000001 and take the six right bits.

000001 [are the six binary bits represented by a "1".
The |valid character "2" (00110010):

00110010 + 104000 = 01011010 which is not greater than 10000000.

Thereforexadd 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.

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

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 | Phasedfail
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 main|and
006 )
emergency feeders — failure
CPP hydraulic oil pressure |- low
007 h
and high
CPP hydraulic oil temperatyire —
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 abngrmal
MN Monitoring system 001 Normal power source — tail
Individual power supply to control,
002 | monitoring and safety systems —
fail
Integrated computerized system:
003 :
data highway abnormal
004 Integrated computerized system:
duplicated data link — failure
AL Group alarm system 001 Power fail
002 Personnel alarm
003 Dead man alarm
004 Request backup OOW
SP System power source 001 Main feeder — fail
002 Emergency feeder — fail
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System indicator (field 2)

Sub-system/equipment
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
oT Others 900
| Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
999
AM | Auxiliary machinery EP Ellaer?ttrlc power generator 001 Voltage — low and high
002 | Current — high
003 | Frequency — high and low
004 | Failure of online generator
565 Bcalillg tob—ottmetpressyre - low
Generator cooling inlet"pump or fan
006 .
motor — fail
Generator cooling'médium
007 !
temperature = high
RM High voltage rotating 001 Stationary windings temperature —
machine high
FO Fuel oil system Settling)and service tank level —
001 :
high and low
Oyerflow 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 Fuel oil tank heating contrgl and
001 . .
temp. display and alarm - high
002 Fuel oil engine inlet pressufe — low
Fuel oil before injunction pyimp
003 :
temp. — high and low
004 | Leakage from high pressure pipe
LO Lubricating oil 001 Lub. oil to main bearing prgssure —
low
002 Lub. oil to thrust bearing pressure
— low
003 Lub. oil to crosshead bearing
pressure — low
004 | Lub. oil to camshaft pressure — low
005 | Lub. oil to camshaft temp — high
006 | Lub. oil inlet temp. — high
Thrust bearing pads temp temp —
007 hi
igh
Main, crank, crosshead bearing oil
008 f
outlet temp. — high
009 | Cylinder lubricator, flow rate — low
010 Lub. oil tanks, level — low
TC Turbo-charger 001 Lub. oil inlet, pressure — low
002 | Lub. oil outlet, temp. — 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
PS Piston cooling 001 Coolant inlet, pressure — low
002 | Coolant outlet, temp. — high
003 Coolant outlet, flow — low
004 Coolant expansion tank, level — low
SC Seawater cooling 001 Seawater cooling pressure — low
FW Cyllpder fresh water 001 Water inlet pressure — low
cooling
002 x\_/ater outlet from cylinder, temp. —
igh
Oily contamination of engine
003 . f
cooling water system-< fail
004 Cooling water expansion tank,
level — low
CA Compressed air 001 Starting aircbefore main shiit-off
valve, pressure — low
002 | Contrg}-air, pressure — low
003 | Safety air, pressure — low
SA Scavenge air 001 Scavenge air box, temp. — high
002 Sca_lvenge air receiver watelr, level
— high
EH Exhaust gas 001 Exhaust gas, temp. — high
Exhaust gas deviation from
002 )
average, temp. — high
Exhaust gas before tarbo-charger,
003 ?
temp. — high
Exhaust gas after tarbo-charger,
004 ?
temp. — high
FV Fuel valve coolant 001 Coolant, pressure low
002 | Coolant, temp. — high
003 | Coolant expansion tank, leyel — low
EG Engine 001 Rotation — wrong way
002 | Engine, overspeed
oT Others 001 Reduction gear lub. oil inlef,
pressure — low
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
ST | Steam turbines plant LO Lubrication oil 001 Pressure at bearing inlet — fhigh
and low
002 Temp. at bearing ouilef — high
003 | Filter differential pressure — high
004 | Gravity tank level — low
LC Lubricating oil cooling 001 Pressure — low
system
002 | Temp. at outlet — high
003 Expansion tank level — low
SW | Seawater 001 Pressure — low
SM Steam 001 Pressure at throttle — low
002 | Gland seal exhaust fan — failure
003 Astern guardian valve — fail to

open
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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
CD Condensate 001 Condenser level — high and low
002 | Condensate pump pressure — low
003 | Condenser vacuum — low
004 | Salinity — high
RT Rotor 001 Vibration level — high
002 | Axial displacement — large
003 | Overspeed
004 Shaft stopped — excess of set
pertod
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 | TefMp. — low and high
LO Lubricating oil 001 [nlet pressure — low
002> Inlet temp. — high
003 | Main bearing oil outlet temp. — high
004 Filter differential pressure + high
005 | Tank level — low
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
SA Starting 001 Stored starting energy leve] — low
002 | Automatic starting failure
CB Combustion 001 Flame failure
EH Exhaust gas 001 Temp. — high
TB Turbine 001 | Vibration level — high
002 | Rotor axial displacement —|large
003 | Overspeed
004 | Vacuum at compressor inlet — high
oT Others 900
| Otherg (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
EP | Electricrpropulsion plant PG Propulsion generator 001 Bearing lub. oil inlet pressure — low
002 | Voltage — off-limit
003 Frequency —off=timit
004 S_tationary windings temperature —
high
005 | Failure of online generator
006 | Transfer of standby generator
007 Generator coolir)g medium
temperature — high
008 | Generator cooling pump — failure
009 Inter-pole windings temperature —

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
PA Propulsion motor — AC 001 Bearing lub. oil inlet pressure — low
002 | Armature voltage — off-limit
003 Frequency — off-limit
004 S.tationary windings temperature —
high
005 | Failure of online generator
006 | Transfer of standby generator
007 Mﬂ@or cooling medium temperature
— high
008 | Motor cooling pump — failure
PD Propulsion motor — DC 001 Bearing lub. oil inlet'preSsyre — low
002 | Armature voltage = off-limit
003 | Motor overspeed
004 | Failure oflgnline generator
005 | Transfer of standby generator
006 Mo?or cooling medium temperature
</high
007 4. Motor cooling pump — failufe
PS Propulsion SCR 001 Overload (high current)
002 SCR cooling medium tempgrature
— high
003 | SCR cooling pump — failursg
TF Transformer 001 Transformer winding temp + high
oT Others 900
| Otherg (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
PB | Propulsion boiler FwW Feed.water 001 Atmospheric drain tank level — high
and low
002 | Deaerator level — high and [ow
003 | Deaerator pressure — high gnd 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 low
002 | Water level — low-low
SM Steam 001 Pressure — high and low
002 | Superheater outlet temp. —|high
AR AIr 001 Forced draft tan — tallure
002 Rotating air heater motor — failure
003 Fire in boiler casing
FO Fuel oil 001 Pump pressure at outlet — low
002 | Fuel oil temp — high and low
BN Burner 001 Atqmizing medium pressure — 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

999

Others (if necessary, it is possible
to define by user.)
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System indicator (field 2) S“?{;Z‘i’:;f::’ff‘i‘;?g‘)e“t Type of alarm (field 5)
ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
AB | Auxiliary boiler FW Feed water 001 Feed water outlet salinity — high
BD Boiler drum 001 Water level — high and low
SM Steam 001 Pressure — high and low
002 | Superheater outlet temp. — high
AR Air 001 Supply air pressure — fail
002 | Fire in boiler casing
FO Fuel oil 001 Pump pressure at outlet — low
002 | Fuel oil temp — high and low
BN Burner 001 Flame of burner — fail
002 | Flame sensor — fail
003 | Untake gas temp. = high
PW Power 001 Control system power failufe
oT Others 900
| Otherg (if'necessary, it is ppssible
to define by user)
999
AD | Ayxiliary diesel engine FO Fuel oil 001 F}.lel oil leakage from injungtion
pipe
002\ Fuel oil temp. — high and Igw
003 | Service tank level — low
LO Lubricating oil 001 Bearing oil inlet pressure —|low
002 | Bearing oil inlet temp. — high
003 Eirgahnkcase oil mist concentfation —
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
003 Expansion tank, level — low
ST Starting medium 001 Energy level — low
EH Exhaust gas 001 Exhaust gas, temp. — high
EG Engine 001 Engine, overspeed
oT Others 900
| Otherg (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
AT | Adxiliary turbipe LO Lubrication oil 001 Pressure at bearing inlet — Jow
002 | Temp. at bearing inlet — high
003 | Temp. at bearing outlet — hjgh
LC IS_\lj:th;: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
CcoO Condensate 001 Condensate pump pressure — low
002 | Condenser vacuum — low
RT Rotor 001 Axial displacement — large
002 | Overspeed
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
indicator (field 3)

Type of alarm (field 5)

ID System category ID Sub-system/equipment No Alarm contents
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
CM Cooling medium 001 Pressure — low
002 | Temp. — high
SA Starting 001 Stored starting energy leve] — 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 —|large
003 | Overspeed
004 | Macuum 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 vdid
space
004 Malfunctioning of temp. controls of
cooling system
Failure of mechanical venti|lation of
005
cargo tank
006 | Low temp. in inerted cargo [tanks
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
LG LPG/LNG cargo system 001 High and low temp in cargq tank
002 | Gas detection
003 Hull or insulation temp. — h|gh
004 | Cargo high pressure
005 | Chlorine concentration
High pressure in chlorine cargo
006
tank
Liquid cargo in ventilation system -
007 :
failure
Vacuum protection of cargo tank -
008 -
failure
009 | Inert gas pressure - high
010 | Gas detection equipment - failure
Gas detection after bursting disk
011 . .
for chlorine - failure
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
oL Inert gas system 001 Low water pressure
002 High water level in scrubber
003 | Gas temp. - high
004 | IG blower - failure
005 | Oxygen content volume - high
006 Power supply of automatic control
system - failure
007 | Low water level in water seal
008 | High and low pressure of.ggs
009 Insufficient fuel oil supply
010 Power supply - failure
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by ‘user)
999
WD | Whatertight door 001 | Hydraulic fluid reservoir leyel low
cqntroller
002 ¢| Gas pressure low
003 Electrical power loss
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user
define b
999
HD | Hdll (shell) door ---- ---- 001 Door open or locking device not
cdntroller secured
(representative)
002 Power fail
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user
define b
999
FD | Fife door controller -4 ——-- 001 System abnormal
002 | Power fail
900
| Others (if necessary, it is ppssible
to define by user)
999
FR | Fife detectiom\System 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

999

Others (if necessary, it is possible
to define by user)
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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

acknowledgements from the receiver, system status transfers will normally requirg

transmis
constru
the pren
sentenc

To enah
sentenc
instanc
betweer
talker, o

An appf
(conditi

Comple
This en{

NOTE T
each, for
not close(
baud-rate

Clauses
used in
the FIR

E.2 |

document is a broadcast type protocol without any means for retransmiss

bsions. This document also has relatively low bandwidth so these -senten
tted to send the complete system status as efficiently as possible. Efficiency
nise that most measurement points have the same value, for instancey/normal. A
es allow status to be sent for selectable sub-systems.

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 tiave been received in the last

n) change of status.

bures that rarely occurring changes.of state will be detected.

his can be achieved by sending allfindividual status messages every 2 h or by sending summary

or fire detectors that are not'hormal). The method employed will depend upon the number of uni
available.

and WAT sentences are similar.

Jse of-system division codes

These s

entences allow the specification of where in the system a measurement point is

sions or
period
ces are
elies on
Iso, the

em, the
ner, for
interval
It in the
10 min.

opriate sentence should be transmitted, without unnecessary delay, when there is a

e system status should be transmijtted by the talker with a period not exceeding 2 h.

status for

example, fire zone and then only_individual status for those units that are not normal (e.g. doors that are

s and the

E.2, E.3, E.4, E/5,E.6, E.7 and E.8 contain examples of how these sentenceg can be
different usage scenarios. The DOR sentence is used in the examples. Scendrios for

ocated.

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.

The system diagram of Figure E.1 is used as a reference.
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Figure E.1 — Example system diagram
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This ex
(unit 26
Cisinf

This caf

$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,

It is alsd

n central has the IEC 61162-1 link to external system status receivers. The syst
d into three sub-central units, each with a number of data acquisition loop$§|or
pse, it may be useful to use the sub-central identification codes "A", "B"and "C
indicator and the loop number "01", "02", etc. as second division indicator.

division indicator should be exactly two alphanumeric characters;’for exampl
for sub-central A. The second division indicator should be numeric and exac
hg, for example coded as 001 for loop 01.

bend complete status

hmple assumes that two units (unit 15 and 32)/on loop 01 of central A and
on loop 02 on central B indicate "open fire déor". One unit (unit 5) on loop 03 o
Ault. All other units indicate fire doors closed:

be reported from the main central by, sending the following sentences:

5,,¥D,,,004,,, *hh<CR><LF>

-, ,¥D,CA,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LE>
-, ,FD,CA,001,032,0,,A01032-.Locker 10*hh<CR><LF>
-, ,¥D,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>
-, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LFEF>

possible to reportithe summary status per sub-central and even per loop if so
ported by central, the sentences may look like the following.

5, ,FD,CA, 7002, , , *hh<CR><LFEF>
k-, , FD,CA7001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LE>
-, , FD,CA+001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>

5,4FD;CB,,001,,, *hh<CR><LF>

If it is rd
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,

£, »FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><T.EF>

em itself
busses.
' as first

e coded
ly three

bne unit
f central

desired.

$--DOR, S, ,FD,CC,,001,,, *hh<CR><LE>
$--DOR, E, ,FD,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LFEF>

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.

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.

Dividing

a) The summary status sentence with following detailed condition messages should be sent
consecutively as a block with minimum time between the sentences and no other unrelated
sentences inside the block.
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b) When receiving a block, the receiver can consider the block finished when it receives an
unrelated sentence, when all expected detailed conditions have been received or when no
sentences have been received for 1 s. Any missing detailed conditions should in this case
be considered as lost.

E.4 Change measurement point status

The sentences only allow for one status code per measurement point at any one time. This
means that any new status sentence indicates a new status value. The following example shows
unit 26 on loop 2 of Central B to go through states "open”, "fault" and then back to normal.

$--DOR,

E, , FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LF>

5 or,
5--DOR,
A fault i
The foll

a) Only
that

b) A ch
char

E.5

-, ,FD,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

-, ,¥D,CB,002,026,C,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

h one unit should be signalled as an E-flagged sentence with a status code of

pwing rules should be followed when sending and receiving system status.

one status value can be assigned to a measurement pojfit. It is not possible t
a point is both in fault and in a special state, for example open.

ge.

Point status change during a status update

X’

o signal

ange in the status values should be sent as a senténce as soon as possible after the

If a point changes its status during a general status update, the status change sentence should

be defe

NOTE T
status chg

As an e

to fault [n door 26 as shownin the sequence below.

$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,

$--DOR,

red to after the current status block’has been fully transmitted.

his is an argument for dividing longtstatus blocks into shorter segments, to allow the interlaci
nges that can occur during status\transmission.

ample, the status block from the previous example should be combined with a

5, ,FD,,,004,, {*RH<CR><LFEF>

-, ,FD,CA,0014015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LFEF>
-, ,FD,CA, 00%,;032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>
£, ,FD,CB»002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>
k-, , ¥D,CCv003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LE>

k-, 4£D,CB,002,026,X,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

hg of any

change

E.6 Failure in a sub-system

If a complete sub-system fails, for example sub-central B, this should be signalled by an ‘F’
type sentence indicating the failure area.

$--DOR, F, ,FD,CB,,,,,Sub-central B*hh<CR><LF>

NOTE This can 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,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,
$--DOR,

s,,FD,CA,,002,,, *hh<CR><LF>
E,,FD,CA,001,015,0,,A01015 Cabin 23*hh<CR><LFE>
E,,FD,CA,001,032,0,,A01032 Locker 10*hh<CR><LF>
F,,FD,CB,,,,, *hh<CR><LF>

S,,FD,CC,,001,,,*hh<CR><LFE>

-, ,¥D,CC,003,005,X,,C03005 Cabin 45*hh<CR><LE>

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 mes
the sub{system itself should be interpreted as the sub-system being-back to normal st

of the b

$--DOR,

$--DOR,
$--DOR,

Until a

blow sentences should be so interpreted.

-, ,¥D,CB,002,026,F,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

5, ,FD,CB,,001,,, *hh<CR><LE>
-, ,FD,CB,002,026,0,,B02026 Cabin 34*hh<CR><LE>

complete system status has been received, the receiver should assume

sage for
bte. Any

that all

measur¢ment 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 immediat
the sub{system has been put back into nermal operation.

ply after
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beacon receiver equipment

Annex 3 - Amendments to Resolution A.342(1X): Performance standards for automatic pilots
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radi¢ installations capable of voice communication and digital selective calling
Annex 2 — Amendments to Resolution A.804(19): Performance standards for shipbprne MF
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IMO MSC.252(83), Adoption of the revised performance standards for Integrated Navigation
Systems (INS)


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

- 188 — IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

IMO MSC.302(87), Performance standards for Bridge Alert Management (BAM)
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IMO, International SafetyNET Manual
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The addrgss 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 KBk, Maryland 21146, USA web site http:// www.nmea.org

RTCM:1998, RTCM (Radio Technical Commission for Maritime Services) |SC-104
Recommended standards for differential GNSS (Global Navigation Satellite Systems) [service,
version |2.2
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Cette édition inclut les modifications techniques majeures suivantes par rapport a I'édition
précédente:

a) deux options sont données en 5.1 pour le matériel, qui peut désormais étre conforme au

prés

ent document ou a I'lEC 61162-2;

b) le débit d'émission de données indiqué a I'Article 6 est désormais configurable. La valeur
par défaut reste 4 800 (bits/s), mais des débits supérieurs peuvent étre prévus;

c) den

ouveaux identificateurs ont été ajoutés dans le Tableau 4;

d) de nouvelles sentences AGL, EPM, GDC, NLS, SEL, SLM, SMV et VBC ont été ajoutées;

e) des révisions ont été apportées aux sentences ABK, ABM, ACN, ALC, ALF, ARC, BBM,
DDC, DTM, EPV, FIR, GBS, GFA, GLL, GNS, GRS, GSA, GST, GSV, HRM, NRX, POS,

RLM, ROR, RSA, TLB, TTD, VSD et XDR;
f) l'angienne Annexe A, Glossaire, a été supprimée, son intérét étant historique,
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INTRODUCTION

La série IEC 61162 est composée de 5 parties qui spécifient les interfaces numériques pour
une application en navigation maritime, en radiocommunication et en intégration systeéme, dont
voici les titres:

IEC

61162-1: Emetteur unique et récepteurs multiples;

IEC 61162-2: Emetteur unique et récepteurs multiples, transfert rapide de données;

IEC

61162-3: Réseau par liaison de données série d'instruments;

IEC 61162-450: Emetteurs multiples et récepteurs multiples — Interconnexion Ethernet;

IEC

11682-480: Emetteurs mIIHip'QQ ot rér\npfnllre mnlfiplnc — Interconnexion Et

ernet —

Sdargté et sécurité.

Les no

'mes d'interface du comité d'études 80 de I'lEC sont développées)a p

contributions des fabricants, des organismes privés et gouvernementaux et des-opéra

matérie
de la pu
applicat
Les utili
éventue

s. Les informations sont destinées a satisfaire aux besoins des utilisateurs au

lle.

La premiére édition de I'lEC 61162-1 a été publiée en 1995.-La deuxieme édition pu

2000 a

sentenc
des sen
retirées
des sen

La troisi
sentenc

supprimé certaines sentences qui n'étaient plus dtilisées, a ajouté quelques n

de la troisiéme édition lorsque la pratique établit de spécifier les données de fo
tences dans les différentes normes de matériels.

eme édition publiée en 2007 a introduit une nouvelle disposition du texte etde n
es, en particulier pour prendre en' charge le systeme d'identification autom

I'enregigtreur de données de navigation. La troisiéme édition a également introduit

type de
sentenc
paramé

délimiteur de début de sentence. Le délimiteur traditionnel "$" a été conservé

rigues". Le nouveau délimiteur "!" identifie les sentences qui sont conforme

encapsylation a usage spécifique.

La quat
quelque
et ajoutd
satellite

La cinqg

rieme édition \a) supprimé certaines sentences qui n'étaient plus utilisées

ont été'élargies pour faciliter la description de nouveaux systémes satellites.

artir de
eurs de
moment

blication, mais il convient que les utilisateurs reconnaissent que,idans la mesure ou les
ons et la technologie évoluent, il convient que les normes d/interface évoluent aussi.
sateurs du présent sont invités a informer immédiatement-'lEC de toute insuffisance

bliée en
buvelles

es et a inclus des détails sur le matériel navire défini dans les résolutions de I'OMI avec
fences appropriées pour la communication entre eux. Ces informations ont enguite été

matage

buvelles
tique et
n autre
pour les

es conventionnelles quiv-sont désormais désignées par le terme "segntences

5 a une

ajouté

s nouvellesssentences pour de nouvelles applications et apporté quelques corfections
. En particulier, les sentences pertinentes par rapport aux récepteurs de naviggtion par

lieme édition a également supprimé certaines sentences qui n'étaient plus (tilisées,

ajouté

velques nouvetessentences pour de nouvettes apptications et—apporte |

corrections et ajouts.

elques

La présente sixiéme édition ajoute de nouvelles sentences pour de nouvelles applications et

apporte

des corrections et des ajouts.

La présente édition a été alignée, le cas échéant et dans la mesure du possible, 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

La présente partie de I'lEC 61162 contient les exigences pour la communication des données
entre I’ts instruments maritimes électroniques, les matériels de navigation| et de
radiocommunications lorsqu'ils sont interconnectés par I'intermédiaire d'un systéme|approprié.

Le présent document est destiné a prendre en charge I'émission unidirectionnelle de données
série enftre un seul émetteur et un ou plusieurs récepteurs. Ces données sont au format ASCII
imprim;1ble et peuvent inclure des informations telles que la position, la Vitesse, la profondeur,
I'allocatlon de fréquences, etc. Les messages types peuvent étre declohgueur comprise entre
environ |11 et 79 caractéres au maximum et nécessitent généralement une émission pas plus
rapide qu'un seul message par seconde.

Les définitions électriques du présent document ne sont pas destinées a gérer les applications
a large bande passante comme les radars ou I'imagerie vid€o, ou encore les bases de données
intensives et les applications de transfert de fichiers’«En |'absence de disposition gssurant
I'émissipn des messages et compte tenu de la capacitélimitée de vérification des erreus, il est
important d'utiliser le présent document avec précaution dans toutes les applications de
sécurité|.

Pour legs applications dans lesquelles - un débit d'émission plus rapide est nécgssaire,
I'EC 61162-2 s'applique.

Pour Ies applications relatives ;> aux matériels coétiers du systeme d'idenfification
automafique (SIA), la série IEC62320 s'applique.

2 Réflérences normatives

Les documents suivahts sont cités dans le texte de sorte qu'ils constituent, pour tout qu partie
de leur|contenu;des exigences 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, Matériels et systemes de navigation et de radiocommunication maritimes —
Spécifications générales — Méthodes d'essai et résultats exigibles

ISO/IEC 8859-1:1998, Technologies de l'information — Jeux de caractéres graphiques codés
sur un seul octet — Partie 1: Alphabet latin n° 1

Recommandation UIT-T X.27/V.11:1996, Caractéristiques électriques des circuits de jonction
symétriques a double courant fonctionnant a des débits binaires jusqu'a 10 Mbits/s
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3 Termes et définitions

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

L'ISO et I'lEC tiennent a jour des bases de données terminologiques destinées a étre utilisées
en normalisation, consultables aux adresses suivantes:

3.1

récept

IEC
ISO

Electropedia: disponible a I'adresse https://www.electropedia.org/
Online browsing platform: disponible a I'adresse https://www.iso.org/obp

Ur

disposit

3.2

émettel
disposit

Note 1 al
(voir Tabl

4

Doq

Les ma
présent

a)
b)
c)

I'ide
la ca

une

f qui recoit des données d'un autre dispositif

r
f qui envoie des données a d'autres dispositifs

article: Le type d'émetteur est identifié a I'aide d'un code mnémonique a deux caractéres répertd
Pau 4).

cumentation du fabricant

huels d'installation fournis pour les matériels prévds pour satisfaire aux exige
document doivent contenir les informations suivantes:

ntification des lignes de signaux A et B (voir Figure 1);
pacité de circuit de sortie en tant qu'émetteur;

propriétaires émises en tant qu'émetteur et l'intervalle d'émission pour chaque sen

les gxigences de charge en tant que récepteur;

une
réce

iste de sentences et de_.champs de données associés qui sont nécessaires en
pteur;

la révision actuelle du matériel et du logiciel, si cela est pertinent pour I'interface;

une
I'ém

description électrique ou un schéma des circuits d'entrée/de sortie du réce
btteur indiquant-les composants et les dispositifs réels utilisés, y compris le

connecteur et le'numéro de référence;

le niméro de_version et la date de mise a jour de la norme pour laquelle la confor|

rech

une
debi

erchée;
iste-des débits en bauds (bits/s) pris en charge, y compris toute limitation pour|

rié en 8.2

nces du

liste de sentences approuvées, indiquant les champs non utilisés, les sentences

ence;

ant que
bteur/de
type de
mité est

chaque

€M bauds pris en charge.

5 Spécification du matériel

5.1

Généralités

NOTE Des lignes directrices relatives aux méthodes d'essai sont indiquées a I'Annexe B.

Un émetteur et plusieurs

récepteurs peuvent étre connectés en parallele sur un fil

d'interconnexion. Le nombre de récepteurs dépend de la capacité de sortie et des exigences
concernant le circuit d'entrée des différents dispositifs.
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Il existe deux options pour le matériel:

1) méthode fondée sur les 5.2 & 5.6;
2) méthode fondée sur I'lEC 61162-2.

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 condueted e B, et le

blindage (voir Figure 1).

5.4 Exigences relatives au blindage/aux connexions électriques

Toutes [les connexions de ligne de signal A sont connectées en paralléle’ avec toltes les
connexipns de dispositif A, et toutes les connexions de ligne de signal B-sont connegtées en
parallél¢ avec toutes les connexions de dispositif B. Il convient de cannecter les blindages de
tous les|cables des récepteurs au chassis de I'émetteur uniquement et de ne pas les cqnnecter
a chaque récepteur.

5.5 Connecteur

Aucun ¢onnecteur normalisé n'est spécifié. Dans |la mesure du possible, des connecteurs
facilem@nt disponibles dans le commerce doivent étre utilisés. Les fabricants doivent fournir a
I'utilisateur un moyen d'identifier les connexions utilisées.

5.6 Claractéristiques des signaux électriques
5.6.1 Généralités

Le 5.6 décrit les caractéristiques éleletriques des émetteurs et des récepteurs.

5.6.2 Définitions des états des signaux

Les étafs de veille, de marquage, logique 1, OFF ou de bit d'arrét sont définis par uneftension
négative sur la ligne Alpar rapport a la ligne B (voir Figure 2 pour le bit d'arrét).

Les états actif, d’'espacement, logique 0, ON ou de bit de démarrage sont définis par une{tension
positive|sur la_ligne A par rapport a la ligne B (voir Figure 2 pour le bit de démarrage).

NOTE La+pelarité d'une sortie peut étre facilement vérifiée a I'aide d'un multimetre. En I'absence de mgssage de

H A = | Ha) A =i ] ES 4 1= =i ] T H St +1
sortie (étatde—vreiterotenrprésence—de—settementurmessage—courtechagque—secondeta—sortie—étantta—plupart du

temps a |'état de repos, 2 V a 5 V peuvent étre mesurés a la sortie avec une polarité positive sur la ligne B.

Les niveaux A ci-dessus par rapport aux niveaux B sont inversés par rapport aux exigences
liges a l'entrée/la sortie de tension des UART normalisés et 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 la Recommandation UIT-T X.27/V.11.
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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 |'optodiode,
comme cela est indiqué a la Figure 1. Une référence a des exemples de circuits figure en 9.3.

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, I'état de veille, de marquage, logique "1", OFF ou de bit d'arrét a été défini précédemment comme étant
dans la plage de =150 V. a +0.5 V. | 'état actif. d'espacement, logigue "0". ON ou de bit de démarrage a été défini
comme étant dans la plage de +4,0 V a +15,0 V alors que le courant de la source était au moins égal a,1§4 mA.

Y o (T Yeyupnps
A 1
O
Circuits de SZ § [
protection
o -
B T Photocouplgur
I A D) R
Récepteur n° 2
| - g g
A A
1
™ <

L ¢ - \
Circuits de SZ N |

protection
o
N
Q| B B
g L

e e it 4 Blindage Récepteur n° 1
Emetteur

-9

Photocoupleur

IEC
Figdre 1 — Circuit de réception

5.6.5 Isolation électrique
A l'intér{eur d'un récepteur] il ne doit exister aucune connexion électrique directe entre|la ligne

de signal A, la ligne de'retour B ou le blindage et la masse du navire ou sa ligne de puissance.
La masge du navire doit étre isolée.

5.6.6 Tension maximale sur bus

La tension‘maximale appliquée entre les lignes de signaux A et B et entre I'une ou l'aptre des
lignes et la masse doit étre conforme a la Recommandation UIT-T X.27/V.11.

Pour éviter tout cablage incorrect et pour permettre une utilisation avec des conceptions
antérieures d'émetteurs, tous les dispositifs du circuit de réception doivent étre en mesure de
supporter 15 V entre les lignes de signaux A et B et entre I'une ou l'autre des lignes et la masse
pendant une période indéfinie.

6 Emission de données

Les données sont émises sous forme asynchrone en série, conformément aux normes
référencées a I'Article 2. Le premier bit est un bit de démarrage et est suivi par des bits de
données avec le bit le moins significatif en premier, comme cela est représenté a la Figure 2.
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Les parameétres suivants sont utilisés:

e le débit en bauds par défaut et exigé est de 4 800, des débits en bauds supérieurs sont
admis en fonction de la configuration du matériel;

e bits de données 8 (D7 = 0), aucune parité;

e Dbits d'arrét 1.

DO D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

| Bits c'le | I— Bit d'arrét
données
Bit de démarrage

Figure 2 — Format d'émission des données

7 Prdtocole de format des données

71 Claracteéeres
711 Généralités

Toutes |es données émises doivent étre interprétées comme-des caracteres ASCII. Le bit le
plus sighificatif du caractére a huit bits doit toujours étre€mis comme un zéro (D7 = 0).

7.1.2 Caracteéres réservés

L'ensemble de caractéres réservés est composé des caractéres ASCIl indiquéq 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 de la délimitation de codes, ils ne
doivent pas étre utilisés dans les champs-de données.

7.1.3 Caractéres valides
L'ensemble des caractéres valides est composé de tous les caractéres ASCIl impiimables

(HEX 20 a HEX 7E), a I'exception de ceux définis comme caractéres réservés. La [liste de
I'ensemple des caracteres'yvalides est donnée en 8.1 (Tableau 2).

71.4 Caracteres:-indéfinis

Les valgurs ASCH qui ne sont pas spécifiées comme des "caractéres réservés" ou commme des
"caractgres walides" sont exclues et ne doivent étre émises a aucun moment.

Lorsqueta communication d'Unm caractere a 8 bits defint par 1TSOAEC8859-1, cest=a-dire un
caractere réservé (Tableau 1) ou non énuméré dans le Tableau 2 comme caractére valide (par
exemple dans une sentence propriétaire ou une sentence de texte), est nécessaire, trois
caractéres doivent étre utilisés.

Le caractére réservé "A" (HEX 5E) est suivi de deux caractéres ASCII (0-9, A-F) représentant
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 ""OD*0A";

e pour envoyer le caractére réservé "A\", émettre "A5E".

L'IEC 60945 énonce, comme exigence minimale, que la langue anglaise doit étre utilisée pour

les commandes et les affichages. D'autres langues/caractéres sont uniquement pris en charge
par la sentence TUT.
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7.1.5 Symboles de caractére

Quand différents caractéres sont utilisés dans le présent document pour définir des unités de
mesure, pour indiquer le type de champ de données, le type de sentence, etc., ils doivent étre
interprétés conformément au symbole de caractére en 8.1 (Tableau 3).

7.1.6 Code mnémonique du fabricant

Le secrétariat de la NMEA tient a jour la liste de référence principale qui comprend des codes
mnémoniques de fabricant déposés et officiellement adoptés par la NMEA" et utilisés dans le
présent document.

7.2 Ciramps
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
7.2.21 Généralités

Un champ d'adresse est le premier champ d'une sentence et suit le délimiteur "$" ou "I". Il sert
a définin la sentence. Le délimiteur "$" identifie les sentences qui sont conformes aux re¢gles de
composjtion de champ délimité et paramétrique classique décrites en 7.3.3. Le délinfiteur "!"
identifie| les sentences qui sont conformes aux régles d'encapsulation spéciales et de
composijtion de champ non délimité décrites en 7.3°4” Les caractéres dans le champ d'pdresse
sont limfités a des chiffres et des lettres majuscules. Le champ d'adresse ne doit pas|étre un
champ nul. Seules les sentences présentant les trois types de champs d'adresse décrits du
7.2.2.2 au 7.2.2.4 doivent étre émises.

7.2.2.2 Champ d'adresse approuveé

Les champs d'adresse approuvés.se composent de cinq chiffres et lettres majuscules définis
par le présent document. Les\deux premiers caractéres correspondent a l'identificateur de
I'émette(tr, répertorié en 8.2(Tableau 4) ou décrit dans différentes normes de matériels jou dans
une Spécification accesgsiblé au public (PAS). L'identificateur de I'émetteur sert & définir la
nature des données encours d'émission.

NOTE S} aucun ideqtifieateur d'émetteur approprié n'est spécifié dans le Tableau 4 ni dans aucune horme de
matériel qu Spécification accessible au public, demander au CE 80 de I'lEC de spécifier un identificateur d'émetteur
appropriél En attendant la publication de l'identificateur d'émetteur approprié, I'UP générique peut toujours étre
utilisé (vojr Tableau 4).

Les dispositifs qui ont |a capacité d'émettre des données depuis plusieurs sources|doivent
émettre l'identificateur d'émetteur approprié (par exemple un dispositif équipé a la fois d'un
récepteur GPS et d'un récepteur LORAN-C doit émettre GP lorsque la position est fondée sur
GPS, LC lorsque la position est fondée sur LORAN-C, et IN pour une navigation intégrée doit
étre utilisé si des lignes de position depuis LORAN-C et GPS sont combinées dans un relevé
de position).

L'adresse pour I'enregistrement des codes du fabricant est:

NMEA 0183 Technical Standards Committee

7 Riggs Ave ] e-mail: info@nmea.org
Servana Pk, Maryland 21146, Etats-Unis Tél.: +1 410 975 9450
site web http://www.nmea.org
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Les dispositifs qui sont capables de réémettre des données depuis d'autres sources doivent
utiliser l'identificateur approprié (par exemple les récepteurs GPS émettant des données de cap
ne doivent pas émettre §GPHCD a moins que le cap au compas ne soit réellement dérivé des
signaux GPS).

Les trois caractéres suivants constituent les données de formatage de sentence utilisées pour
définir le format et le type de données. Une liste des données de formatage de sentence est
donnée en 8.3.

7.2.2.3 Champ d'adresse de requéte

Le champ dadresse de requete se compose de cmq caracteres et est utlllse a des fins de
demandgd i i ' ' ' dentifié.

Les delix premiers caractéres sont l'identificateur d'émetteur du dispositif demangeur de
données, les deux caractéres suivants sont l'identificateur d'émetteur du dispositif destinataire
et le caractere final est le caractére de requéte "Q".

7.2.2.4 Champ d'adresse propriétaire

Le champ d'adresse propriétaire est composé du caractére praopriétaire "P" suivi d'un code
mnémonique du fabricant a trois caractéres (voir 7.1.6), utilisé pour identifier I'émettepir d'une
sentencg propriétaire et de tout caractére supplémentaire, comme cela est exigé.

7.2.3 Champs de données
7.2.3.1 Généralités

Les champs de données dans les sentences approuvées suivent un délimiteur "," et contiennent
des caractéres valides (et des délimiteurs descode "*") conformément aux formats dohnés en
8.2 (T?Evleau 5). Les champs de donnéges dans les sentences propriétaires contiennent
uniquement des caractéres valides et les caractéres délimiteurs "," et "A", mais ne qont pas
définis par le présent document.

En raisgn 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 ohservant
les délimiteurs de champ, ;') Ainsi, il est essentiel pour le récepteur de localiser les champs en
comptant les délimiteurs plutét qu'en comptant le nombre total de caractéres regus depuis le
début d¢ la sentence.

7.2.3.2 Champs de longueur variable

d'entre ux/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 fonction de la
capacité ou des exigences de chaque dispositif particulier.

Bien quE certains champs de données soient définis pour avoir une longueur fixe, [nombre

Les champs de longueur variable peuvent étre des champs alphanumériques ou numériques.
Les champs numériques variables peuvent contenir une virgule et des zéros a gauche ou a
droite.

7.2.3.3 Types de champs de données

Les champs de données peuvent étre alphabétiques, numériques, alphanumériques, de
longueur variable, de longueur fixe ou fixe/variable (avec une partie de longueur fixe tandis que
le reste varie). Certains champs sont constants, leur valeur étant dictée par une définition de
sentence spécifique. Les types de champs admissibles sont récapitulés en 8.2 (Tableau 5).
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Champs nuls

Un champ nul est un champ de longueur zéro, c'est-a-dire qu'aucun caractére n'est transmis

dans le

champ.

e |l convient d'utiliser les champs nuls quand la valeur n'est pas fiable ou pas disponible, sauf
si la description de la sentence contient des recommandations spécifiques a la sentence ou
fournit une autre méthode pour indiquer la non-fiabilité ou la non-disponibilité. Par exemple,
si les informations de cap ne sont pas disponibles, I'envoi de données de "000" est trompeur,
car un utilisateur ne peut pas faire la distinction entre "000" signifiant qu'il n'y a pas de
données et un cap réel de "000". Cependant, un champ nul ne contenant aucun caractére
indique clairement qu'aucune donnée n'est en cours d'émission.
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Le cara
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ription d'une sentence, par exemple pour indiquer que la valeur est inchangee

sage a fourni la valeur.

ans certains cas, les éditions antérieures du présent document utilisent des champs nuls a d'g
ation de données non fiables ou non disponibles, sans que cette utilisation soit explicitement m
éfinition de sentence. Pour assurer la compatibilité avec ces matériels, ce’s_champs nuls pe
I cas par cas, le champ nul étant traité comme non fiable, non disponible, acignorer ou a traiter
ce étant rejetée, par exemple), etc., selon le cas.

criptions des sentences prévalent concernant I'utilisation*des champs nuls.

mps nuls avec leurs délimiteurs peuvent avoir I'aspect suivant selon I'endroit oy
ans la sentence:

ctere ASCII NULL (HEX 00) ne doit-pas étre utilisé comme champ nul.

Champ de somme de contréle

hp de somme de contrdlerdoit étre émis dans chaque sentence. Le champ de
6le est le dernier champ.d'une sentence et il suit le caractéere délimiteur de so

LLES]]

e tous les caractéres dans la sentence, y compris les délimiteurs "," et "", situé
comprenant pas,tes délimiteurs "$" ou "!" et "*".

r hexadégéimale des quatre bits les plus significatifs et les moins significatifs du
ertie enndeux caractéres ASCII (0-9, A-F (majuscule)) pour I'émission. Le carg
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7.2.5 Champ d'identificateur de message séquentiel

Il s'agit d'un champ qui est essentiel pour identifier des groupes de 2 sentences ou plus qui
forment un message multisentences. Ce champ peut étre nul pour un message multisentences
construit a partir d'une seule sentence. Ce champ s'applique seulement a une donnée 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'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 aprés la valeur maximale définie. La
valeur maximale, la taille et le format de ce champ sont déterminés par la définition de la
sentence applicable donnée a I'Article 8. Il s'agit de I'un des trois champs clés prenant en
charge la capacité de message multisentences (voir 7.3.9).

7.3 Slentences
7.3.1 Structure générale

Le 7.3 décrit la structure générale des sentences. Des détails relatifs aux formiats de sentences
spécifiqgues sont donnés en 8.3. Certaines sentences peuvent spécifier des| regles
supplénmentaires qui dépassent les limites générales données dans lg ‘présent documgnt. Ces
régles qupplémentaires peuvent comprendre la définition de certains“champs (longugur fixe,
champ humeérique ou texte seulement, champ ne pouvant pas/étre nul, champ émis a une
certaind fréquence, etc.).

Le nombre maximal de caractéres dans une sentence doitétre de 82, comprenant au miaximum
79 carac¢téres entre le délimiteur de début "$" ou "!" et {g délimiteur de fin <CR><LF>.

Le nombre minimal de champs dans une sentence“est un (1). Le premier champ doit|{&tre un
champ d'adresse contenant I'identité de I'émettelir et les données de formatage de sentence
qui spégifient le nombre 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
sentenck peut contenir zéro ou plusieurs-champs de données.

Le nombre maximal de champs admis-dans une sentence unique n'est limité que par la Ipngueur
de sentence maximale de 82 caracteres. Des champs nuls peuvent étre présents |dans la
sentencg et doivent toujours étre-utilisés si les données pour ce champ ne sont pas dispjonibles;
ils peuvent étre utilisés a_d'autres fins lorsque cela est spécifié dans la descriptign de la
sentence.

Toutes les sentencésicommencent par le caractére délimiteur de début de sentence "$" ou "!"
et se tefminent par.le délimiteur de fin de sentence <CR><LF>,

7.3.2 Description des sentences approuvées

Les sentences approuvees sont celfes destinées a i'usage generat et decrites dans e présent
document (voir 8.3) ou décrites dans différentes normes de matériels ou dans une Spécification
accessible au public (PAS). En cas de plusieurs spécifications pour une sentence approuvée,
celle qui est la plus récente selon la date de publication prévaut. Quand une sentence
déconseillée a été remplacée par une sentence approuvée, cela est indiqué en 8.3 par une
note.

D'autres sentences, non recommandées pour de nouvelles conceptions, peuvent étre
rencontrées dans la pratique.

NOTE Ces sentences sont répertoriées dans la NMEA 0183. Des informations sur ces sentences peuvent étre
obtenues auprés de la National Marine Electronics Association (NMEA) (voir 7.3.6).
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Une sentence approuvée contient, dans l'ordre indiqué, les éléments suivants:

ASCII HEX Description

"$" ou "I" 24 ou 21 — début de sentence

<champ d'adresse> — identificateur de I'émetteur et données de
formatage de sentence

["," <champ de données>] — zéro champ de données ou plus

["," <champ de données>]

"*" <champ de somme de — champ de somme de contrdle
contréle>

<CR>4LCF> 0D O0A =1 de sentence

7.3.3 Sentences paramétriques

7.3.3.1 Description

Ces serntences commencent par le délimiteur "$", et représentent la majorité des se|

définies
délimité

Les régles de base pour les structures de sentences parametriques sont:

la sq

seul
form
étre

seul
seul

les (
iden

dans le présent document. Cette structure de sentencesavec des champs de ¢
5 et définis, est la méthode préférentielle pour transmettre des informations.

ntence commence par le délimiteur "$";

bs les données de formatage de sentencé€)approuvées sont admises. Les don
atage utilisées par des sentences d'enicapsulation a usage spécifique ne doiy
réutilisées. Voir 8.2;

5 les caractéres valides sont admis. Voir- 8.1 (Tableau 1 et Tableau 2);
5 les types de champs approuvés sont admis. (Voir 8.2 (Tableau 5);

hamps de données (parametres) sont délimités individuellement, et leur con
lifié et souvent décrit en-détail dans le présent document;

htences
lonnées

hées de
ent pas

enu est

entence

e |es 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 s
paraméfrique approuvée:
$aaccc,|c#6*hh<CR><LF>
ASCII HEX Description
"$" 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 forma

t 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: commence chaque champ excepté les
champs d'adresse et de somme de contrble. S'il est suivi d'un
champ nul, il constitue le dernier élément restant pour indiquer

I'absence de données dans un champ.
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ASCII HEX Description
c---C Bloc de sentence de données: suit le champ d'adresse et

7.3.4 Sentences d'encapsulation

7.3.4.1 Description

<CR>4qLF> 0D OA Fin de sentence: délimiteur de fin de sentence.

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 troisiéme 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 ",".

2A Délimiteur de somme de contrdle: suit le dernier champ de
données de la sentence. |l indique que les deux caractéres
alphanumériques suivants montrent la valeur HEX de la somme
de contrdle.

Champ de somme de contrdle: la valeur absolue calculée par
OR exclusif des huit bits de données (sans bits de deparf ni bits
d'arrét) de chaque caractere dans la sentence situé-entrg, mais
ne comprenant pas, "$" et "*". La valeur hexadécimdle des
quatre bits les plus significatifs et les mgins significgtifs du
résultat est convertie en deux caractéres” ASCIl (0-P, A-F
(majuscule)) pour I'émission. Le caractére'le plus signifigatif est
émis en premier. Le champ de somme de contrble es} exigé
dans tous les cas.

Ces sertences commencent par le délimiteur % ~La fonction de cette structure de serntence a
usage gpécifique consiste a fournir un moyen de transmettre des informations, lofsque le
contenul des données spécifiques est- ihconnu ou qu'une plus large bande plassante
d'informfations est nécessaire. Cela est similaire a un modem qui transfére les informations

sans sapoir comment les informationscdoivent étre décodées ou interprétées.

Les regles de base pour les strdctures de sentences d'encapsulation sont:

la sgntence commence.par le délimiteur "!";

seules les donnéesde’formatage de sentence approuvées sont admises. Les donhées de
formfatage utilisées."par des sentences paramétriques classiques ne doivent pas étre
réutilisées. Vain 8.2;

seuls les caracteres valides sont admis. Voir- 8.1 (Tableau 1 et Tableau 2);

seuls les.types de champs approuvés sont admis. (Voir 8.2 (Tableau 5);

seulluncodage a-six-k
(Voir 8.2 (Tableau 5);
les champs de données encapsulés peuvent se composer de tout nombre de paramétres,
et leur contenu n'est ni identifié ni décrit dans le présent document;

la sentence doit étre définie par un champ de données encapsulé et par tout nombre de
champs de données paramétriques séparés par le délimiteur de champs de données ",". Le
champ de données encapsulé doit toujours étre I'avant-dernier champ de données dans la
sentence, sans compter le champ de somme de contrdle. Voir 7.2.3;

la sentence contient un champ "nombre total de sentences". Voir 7.3.4.2;
la sentence contient un champ "numéro de sentence". Voir 7.3.4.2;
la sentence contient un champ "identificateur de message séquentiel". Voir 7.3.4.2;

la sentence contient un champ "bits de remplissage" qui suit immédiatement le champ de
données encapsulé. Le champ de bits de remplissage doit toujours étre le dernier champ
de données dans la sentence, sans compter le champ de somme de contrble. Voir 7.3.4.2.
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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, et 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).

Condition 2: Si les informations exigent un débit de données nettement plus important que celui
qui peut étre atteint par les normes par défaut IEC 61162-1 (4 800 Bd) et IEC 61162-2 (38 400
Bd) en utilisant des sentences paramétriques.

Par I'en
tels que
de doni
exemple
et réporn

7.3.4.2

Le parg
d'encap

laaccc, X

ASCII

aaccc

x1

Structure

Sulation approuvée:

HEX
21

2C

les délimiteurs de champ "," peut étre réduit, ce qui donne lieu a des débits!de
ées plus élevés. Il est trés rare que cette seconde condition soit remplie. [Comme
, un SIA dispose d'une capacité de débit de données de 4 500 messages par|minute,
d a cette condition, entrainant les sentences VDM et VDO.

1,x2,x3,c--¢,x4*hh<CR><LF>

capsulation d'une grande quantité d'informations, le nombre de caractéeres de sjurdébit,

ransfert

graphe suivant fournit une explication récapitulative de,-la structure de sgntence

description
début de sentenceZdélimiteur de début.

champ d'adress€: caracteres alphanumériques identifiant le
type d'émetteur, et les données de formatage de sentenge. Les
deux premiers caractéres identifient I'émetteur. Le$ trois
derniers.sont le code mnémonique des données de formatage
de sentence identifiant le type de données et le formil;‘ de la
chalne des champs successifs. Les codes mnémoniquegs sont
utilisés autant que possible pour faciliter la lecture par les
utilisateurs.

délimiteur de champ: commence chaque champ excepté les
champs d'adresse et de somme de contrble. S'il est sulvi d'un
champ nul, il constitue le dernier élément restant pour indiquer
I'absence de données dans un champ.

champ relatif au nombre total de sentences: les informations
encapsulées nécessitent souvent plus d'une sentenge. Ce
champ représente le nombre total de sentences encagsulées

X2

nécessaires. Il peut étre de longueur fixe ou variable et il est
défini dans les définitions de sentence en 8.3.

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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ASCII
x3

HEX

-211 -

description

champ d'identificateur de message séquentiel: ce champ
distingue un message encapsulé composé d'une ou de
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 estincrémentée aprés 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.

Cc--C

x4

nn

hh

2A

btoc-de—sentencededonnées—stitte bhalllp didentificateur de
message séquentiel et consiste en une série de champs de
données composée d'un ou de plusieurs champs @e“données
paramétriques et d'un champ de données encapsylé. La
séquence de champs de données est fixe et jdentifiée| par le
troisieme caractére et les caractéres suivants du |[champ
d'adresse (les données de formatage “de sentence)). Les
différents champs de données peuvent étre de lopgueur
variable et sont précédés par des délimiteurs ",". Le champ de
données encapsulé doit toujours &tfe I'avant-dernier champ de
données dans la sentence.

champ de bits de remplissage: ce champ représente le nombre
de bits de remplissagevyajoutés pour compléter le dernier
caractére codé a six.hits. Ce champ est nécessaire |et doit
suivre immédiatement)le champ de données encapsulé. Pour
encapsuler, le nombre de bits binaires doit étre un mulfiple de
six. Si ce n'est pas le cas, un a cing bits de remplissage sont
ajoutés. Ce champ doit étre remis a zéro lorsqu'aucun| bit de
remplissagen'a été ajouté. Le champ de bits de remplissage
doit toujours étre le dernier champ de données dpns la
sentence. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

délimiteur de somme de contrble: suit le dernier champ de
données de la sentence. Il indique que les deux carjactéres
alphanumériques suivants montrent la valeur HEX de la somme
de contrdle.

champ de somme de contrble: la valeur absolue calculée par
OR exclusif des 8 bits de données (sans bits de départ| ni bits
d'arrét) de chaque caractere dans la sentence situé entrg, mais
ne comprenant pas, "!I" et "*". La valeur hexadécimgle des
quatre bits les plus significatifs et les moins significgtifs du
résultat est convertie en deux caractéres ASCII (0-P, A-F
(majllemllp)) pour I'émission_ |l e caractéere le pluc Qignifir‘qtif est

<CR><LF>

7.3.5

7.3.51

0D OA

Description

émis en premier. Le champ de somme de controle est
nécessaire dans toutes les sentences émises.

fin de sentence: délimiteur de fin de sentence.

Sentences de requéte

Les sentences de requéte sont destinées a demander I'émission des sentences approuvées
sous la forme d'une communication bidirectionnelle. 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

ll$ll.
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La sentence de requéte approuvée contient, dans l'ordre indiqué, les éléments suivants:

uel les

ur les

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 duq
données sont demandées
"Q" caractére de requéte, identifie I'adresse de la requéte
délimiteur de champ de données
<ccc> données—de—formatage—de—sentence—approtvées—pse
données demandées
" <ghamp de somme de champ de somme de contréle
contréle>
<CR>4LF> 0D 0A fin de sentence
7.3.5.2 Réponse a la sentence de requéte
La répgnse a une sentence de requéte est la sentence approuvée qui a été der
L'utilisation de sentences de requéte nécessite une coopération entre les dispositifs

interconnectés. Une réponse a une sentence de requétein’est pas obligatoire et il n'ex

de délai

7.3.6

Il s'agit
les fabr]
transfér
approuy

a) les (
disp
['util

b) les
appr

spécifié entre la réception d'une requéte et la réponse.

Sentences propriétaires

de sentences non incluses dans le présent document; elles constituent un moy
cants d'utiliser les définitions de(structure de sentence du présent docume

ées. Elles sont généralement-utilisées pour I'une des raisons suivantes:

onnées sont destinées, aun autre dispositif du méme fabricant, sont spécifiqy
psitif, et elles ne sont-pas d'une forme ou d'un type présentant un intés
sateur général;

données sont _utilisées a des fins d'essai préalables a |'adoption de s¢g
ouvees;

handée.
qui sont
iste pas

en pour
nt pour

br des données qui ne font pas partie du domaine d'application des sentences

es a un
ét pour

ntences

c) les <ﬂonnées ne_ sont pas d'un type et ne présentent pas une utilité générale méritant la
création d'umeysentence approuvée.

Une serntence)propriétaire contient, dans I'ordre indiqué, les éléments suivants:
ASCII HEX description
"$" 24 début de sentence
"pP" 50 identificateur de sentence propriétaire
<aaa> code mnémonique du fabricant (voir 7.1.6)
[<caractéres valides,"A" et "," >] données du fabricant

"*"<champ de somme de contréle> champ de somme de contrble

<CR><

LF> 0D OA fin de sentence
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Les sentences propriétaires doivent inclure des sommes de contréle et étre conformes aux
exigences limitant la longueur de sentence totale. Les champs de données du fabricant doivent
contenir uniquement des caractéres valides, mais peuvent inclure "A" et "," pour la délimitation
ou en tant que données du fabricant. Le présent document 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 modifier ou de
changer la configuration ou le fonctionnement d'un dispositif. Des exemples de sentences de
commande existantes sont les sentences "HTC — Commande de contréle du cap/de la route" et

"ACA - ttribvition dac canany SIA" | arcantiinacantanca do commanda act AANArdo an r'é onse
Attt R-G05-caRath—aH—=0+5qd-dh -5t Rce-a8-coMaae-05t+gehe+ee-6h

a une sentence de requéte, il est nécessaire de trouver un moyen d'identifier que la’sentence
a seulement un rapport d'état des parameétres actuels.

Certaings sentences de commande ne peuvent pas faire l'objet d'ung, requéte gt elles
fournissient des données de formatage de sentence différentes pour les informations f'état; il
convienf donc de ne pas mal les interpréter. C'est le cas de la sentence)HFC. La senterjce HTD
est fourhie pour déterminer le statut des paramétres d'un systéme de\contréle de cap. |ll existe
un risqulze élevé de mauvaise interprétation si un dispositif regoit une sentence de requéte pour
une sentence HTC, et fournit la sentence HTC d'une maniére erronée.

La sentgnce ACA constitue un exemple de sentence de_ cemmande qui peut également faire
I'objet d'une requéte pour déterminer le statut des paramétres actuels. La définitign de la
sentence ACA produit un champ qui, lorsqu'il est mis:a une valeur valide, identifie la spentence
comme [un statut des parameétres actuels et non«omme une commande pour modifier des
paramétres. |l existe un risque élevé de mauvaiseinterprétation de cette sentence, car l¢ champ
est utiligé a deux fins distinctes en méme temps.

Pour éyiter tout risque de mauvaise interprétation et pour satisfaire aux exigences de
I'enregistreur de données de navigation.dont il est exigé qu'il soit installé sur les navirg¢s selon
la Convention SOLAS, un moyen clairet sans aucune ambiguité doit étre fourni pour igentifier
si une sentence de commande doit étre interprétée comme une commande ou si elle contient
seulement des informations d'éfat et n'est pas une commande.

Toute sentence qui contient*un ou plusieurs champs de commande doit étre identifiée|comme
une "sgntence de commande". Les sentences de commande doivent contenir le|] champ
"indicateur d'état de sentence".

Donnéep de formatage de champ Description

a Indicateur d'état de sentence. Ce champ est ur] champ

nécessaire pour toute sentence désignée comme une
sentence de commande. Ce champ permet de diginguer
le contenu d'une sentence de commande comme étant
des commandes destinées a modifier des paramétres et
le contenu d'une sentence de commande comme étant
des informations d'état uniquement.

Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

Ce champ doit contenir un "R" quand la sentence est un
rapport d'état des parameétres actuels. Cela peut se
produire lorsque la sentence est fournie en réponse a une
requéte ou lorsqu'elle est générée de maniére autonome.
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Ce champ doit contenir un "C" lorsque la sentence est
une commande de configuration pour modifier des
parameétres. 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
cela est énoncé dans la définition de sentence, ce champ
doit toujours étre défini sur "C".

Lorsque les champs de données sont nuls 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 nul dans une sentence de rapport d'état

7.3.8

Les sen
seules
doivent

7.3.9

Des meg
I'espacs
Toutes

formata
multiser]
nombre
Seules

des mes
les chan
de mess
et VDM
fonction

Le réce
peut étr
ainsi, le
attendre

Si une
rejeter |

(mdicateur o'étatdesentence = RJ, Ce champ dg g

n'est pas configuré.
Sentences valides

tences approuvées, les sentences de requéte et les sentences propriétaires
bentences valides. Les sentences sous toute autre forme ne sont pas validg
pas étre émises sur le bus.

Messages multisentences

de caractéere disponible dans des données dé€ formatage d'une sentence
les sentences dans un message multisentences utilisent les mémes dony

tences doivent toujours étre inclus, sans_exception. Ces champs obligatoires
total de sentences, le numéro de sentence et I'identificateur de message séq
Hes définitions de sentence contenant ees champs peuvent étre utilisées pou
sages. Si un message multisentences est construit a partir d'une seule senteng
nps qui indiquent le nombre total de'sentences, le numéro de sentence ou l'ident
age séquentiel peuvent étre nuls ou peuvent contenir la valeur "1". Les senten
sont de bons exemples poun.montrer comment une sentence est définie pour g
nalités.

bteur doit vérifier que les multisentences sont contigués. Un message multise
e interrompu parcufrmessage de plus haute priorité comme une sentence d'al
message original doit étre rejeté en tant que message incomplet et le récept
une réémission.

b message entier et étre prét a recevoir le message de nouveau a la prochaine é

lonnées

sont les
s et ne

ssages multisentences peuvent étre émis lorsquun~message de données d@épasse

unique.
ées de

pe de sentence. Les champs clés prenants en charge la capacité de message

sont: le
uentiel.
r former
e, alors
ficateur
ces TUT
ffrir ces

ntences
hrme et,
eur doit

brreur se-produit dans une sentence d'un message multisentences, le récepteur doit

mission.

7.3.10

~Temps démisston de sentence

La fréquence d'émission de sentences, lorsqu'elle est spécifiée, doit étre conforme aux
définitions de sentences approuvées (voir 8.3). Lorsqu'elle n'est pas spécifiée, le débit doit étre
cohérent avec le cycle de mesure ou de calcul de base, mais généralement d'une sentence par
seconde au maximum.

Il est souhaitable que les sentences soient émises avec un espacement intercaractére minimal,
de préférence en rafale quasi continue, mais le temps pour terminer I'émission d'une sentence
ne doit en aucun cas étre supérieura 1 s.
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7.3.11 Ajouts aux sentences approuvées

Afin de permettre des améliorations ou des ajouts, des révisions ultérieures de I'lEC 61162-1
peuvent modifier les sentences existantes en ajoutant de nouveaux champs de données aprés
le dernier champ de données, mais avant le caractere délimiteur de somme de contréle "*" et
le champ de somme de contrble. Les récepteurs doivent déterminer la fin de la sentence en
identifiant "<CR><LF>" et "™*" plutét qu'en comptant les délimiteurs de champ. La valeur de
somme de contrble doit étre calculée sur tous les caractéres regus entre, mais ne comprenant
pas, "$" ou "!I" et "*", que le récepteur reconnaisse tous les champs ou pas.

7.3.12 Délai de réception des messages pour la méthode multisentences

Le 7.3.10 specifie le délai d'expiration pour chacune des sentences dans le message.
L'émission d'un message multisentences peut étre interrompue par des messages.|de plus
haute priorité (voir 7.3.9). Le délai de réception du message est de 5 s aprés.la ¢erniéere
réceptign d'une sentence liée au message. Le délai expire également en cas de feception d'une
instance plus récente du méme message.

Si le délai expire, le récepteur doit rejeter le message entier et étre prét ‘a.recevoir le nfjessage
de nouvieau a la prochaine émission.

7.4 Détection et gestion d'erreurs

Les dispositifs de réception doivent détecter les erreurs Jors” d'une émission de dornées, y
compris
a) l'errgur de somme de contrble (voir 7.2.4);
b) les garactéres non valides (voir 7.1.3);

c) une|longueur incorrecte du champ d'adresse (voir 7.2.2), et des champs de données
spéqifiés dans les définitions de sentence;

d) une expiration du délai de transfert de‘sentence (voir 7.3.10).

Les dispositifs de réception doiventlutiliser seulement des sentences correctes, confprmes a
I'édition|de I'lEC 61162-1 prise enscharge par les dispositifs d'émission.

7.5 GQGestion des sentences déconseillées

L'usage| exclusif de sentences déconseillées n'est plus recommandé dans les npuvelles
versiong ou les versians révisées. Ces sentences sont des sentences valides, mais a cause du
changement des cireonstances, il est souhaitable de supprimer ou de remplacer ces sentences.

En général,(Chacune des sentences déconseillées comporte une référence a une sentence de
remplacement dans Ied|t|on actuelle de la norme. Les fabrlcants sont tenus d'ufiliser la
sentence ¢
révisées. II est souhaitable, dans Ia mesure du possmle que les fabricants fournissent les
nouvelles sentences et les anciennes sentences pendant une durée qui sert de période
d'adaptation aux nouvelles sentences.

8 Contenu des données

8.1 Définitions des caracteéeres

Le Tableau 1, le Tableau 2 et le Tableau 3 indiquent les définitions des caractéres.
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Tableau 1 — Caractéres réservés

ASCII HEX DEC Description
<CR> 0D 13 Retour chariot
<LF> 0A 10 Saut de ligne — délimiteur de fin de sentence
$ 24 36 Délimiteur de début de sentence
* 2A 42 Délimiteur de champ de somme de contréle
s 2C 44 Délimiteur de champ
! 21 33 Délimiteur de début de sentence d'encapsulation
\ 5C 92 Délimiteur de bloc TAG
5E 94 Délimiteur de code pour la représentation HHX des
caracteres de I'lSO/IEC 8859-1 (ASCII)
~ 7E 126 Réservé a un usage ultérieur
<del> 7F 127 Réservé a un usage ultérieur
Tableau 2 — Caractéres valides
ASC|I HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
Espage 20 32 @ 40 64 : 60 96
Réseryé 21 33 A 41 65 a 61 97
" 22 34 B 42 66 b 62 98
# 23 35 C 43 67 c 63 99
Réseryé 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
Réseryé 2A 42 J 4A 74 i 6A 106
+ 2B 43 K 4B 75 k 6B 107
Réseryé 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 36 48 P 56 86 P 76 112
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 \Y 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 91 { 7B 123
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ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC ASCII HEX DEC
< 3C 60 Réservé 5C 92 \ 7C 124
= 3D 61 1 5D 93 } 7D 125
> 3E 62 Réservé 5E 94 Réservé 7E 126
? 3F 63 _ 5F 95 Réservé 7F 127

Tableau 3 — Symbole de caractére
Symbole Définition

A SymDbore d'etat; Uur, DoNNees vandes; mnaicateur d averissement vide; AUto; Ampere, ASCT],
Acquitté, Activation, Autonome

a Caractere de l'alphabet variant de AaZoudeaaz

B Bar (pression, 1 000 mb = 100 kPa(Pascal(Pa))), Bas, Diffusion, Passerelle

C Celsius (Degrés); Cap en haut, Attention, Salle de contrdle des moteurs

c Caracteére valide; Calcul

D Degrés (d'arc), Différentiel

E Erreur; Est; Moteur, Estimé, C6té moteur/local

F Brasses (1 brasse équivaut a 1,828 766 m), RTK flottant

f Pieds (1 pied équivaut a 0,304 79 m)

G Orthodromie; Vert

g Bon

H Cap au compas; Téte haute; Hertz; Humidité.Etat d'alarme (seuil dépassé), Mode au port

h Heures; Nombre HEX

| Pouces (1 pouce équivaut a 0,025 4 m)

J Opération d'entrée achevée, Etat(@alarme (seuil extréme dépassé)

K Kilomeétres; km/h; kg/m?, Etat'd'alarme (seuil bas extréme dépassé)

k Kilogrammes

L Gauche; Local; Cible.perdue, Etat d'alarme (seuil bas dépassé)

| Latitude; Litres; (/s

M Meétres; m/s; Magnétique; Manuel; Métres cubes, Mode entrée manuelle

m Minutes; message

N Milles-marins; Noeuds; Nord; Nord en haut; Newtons, Etat normal, Aucun relevé

n Numérique; adresse

P VioIet:_Proorié,ta_ire (§euI<-::ment s'il suit "$" ou "!"); Capteur de position; Pour cent; Pascal
(pression), Précis, Aile babord

Q Demander; Cible en cours d'acquisition, Neutralisation

R Droit; quodromie; Rouge; Relative; Référence; Suivi de radar; tours/min (TPM), Cinématique en
temps réel.

s Sud; Mi.lles terrestre’s (1. 699,31 m);‘ Milles terre§tre§/h; Parties de salinité d'arbre/mille; Statut du
mode simulateur, Sécurisé, Mode simulateur, Aile tribord
Secondes; Numéro a six bits

T Différence de temps; Vrai; Route; Cible suivie

t Essai

U Point estimé, non sécurisé

u Signe, si moins "-" (HEX 2D)

v Données non valides; Non; Réglage de l'indicateur d'avertissement; Manuel; Volt, Non acquitté,

Non utilisé
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Symbole Définition
W Ouest; Eau; Début du virage, Aile
X Variable de caractere numérique
y Longitude
VA Temps

8.2 Définitions de champ

Les définitions de champ sont indiquées dans le Tableau 4 et le Tableau 5.

Tableau 4 — Mnémoniques d'identificateurs d'émetteurs

Dispositif d'émetteur ldentificateur

Systémg de contrdle de cap (pilote automatique) général NG
magnétique \P

Systémgq d'identification automatique Al
Systémq de fond de cale Bl
Systémg d'alarme pour la surveillance de I'activité de navigation sur le pont BN
Fonctior] de gestion centralisée des alertes BAM CA
Communications: appel sélectif numérique (ASN) LD
récepteur de données CR

satellite CS

radiotéléphone (MF/HF) CT

radiotéléphone(VHF) CV

récepteur-diexploration CX

Radiogopiometre DF
Station flelais bidirectionnelle DU

Systémd de carte électronique (ECS) F

Systémg de visualisation des cartes électroniques et d'information (ECDIS) El

Localisafeur d'urgence E

Position|d'urgence indiguant une radiobalise (EPIRB) E

Systémg de surveillance du compartiment moteur F

Systémg de surveillance/contrdleur de porte d'incendie FD
Systémg d'extinction d'incendie FE
Systémede detectton d'incendie -R
Systéme d'arrosage en cas d'incendie FS
Systéme de positionnement Galileo GA
Systéme de navigation par satellite BeiDou (BDS) GB
Systéme de positionnement IRNSS Gl
Systéme de positionnement GLONASS GL
Systéme mondial de localisation (GPS) GP
Systéme de positionnement QZSS GQ

Systéme mondial de navigation par satellite (GNSS) GN
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Dispositif d'émetteur

Identificateur

Capteurs de cap: compas, magnétique HC
gyroscopique, cherchant le nord HE
flux magnétique HF
gyroscopique, cherchant autre que le nord HN

Systéme de surveillance/contrdleur de porte-coque HD

Surveillance de contrainte de coque HS

Systéme de communication intégré IC

Instrumentation intégrée I

Navigatipn integree N

Automatjsation — Systéme d'alarme et de surveillance A

Automatisation — Systéme de surveillance de navire frigorifique B

Automatjsation — Systéme de gestion de I'alimentation C

Automatisation — Systéme de commande de propulsion ID

Automatjsation — Tableau de commande de moteur JE

Automatjsation — Chaudiére a propulsion IF

Automatjsation — Chaudiére auxiliaire G

Automatjsation — Systéme de régulation électronique H

LORAN:[LORAN-C 1 C

Disposit|f réseau ND

Contrdldur de feux de navigation NL

Vision dg nuit NV

Code propriétaire P

Radar ef/ou pointage radar RA

Carnet de bord électronique RB

Machinels a propulsion y compris télécommande RC

Indicatepr d'angle de gouvernail RI

Inclinomiétre RP

Systéemg/dispositif de commande de direction 5C

Détectelir, profondeur 5D

Appareilfmoteur a,gouverner bG

Fonctior] de passerelle série-réseau (SNGF) Sl

Gestion [systeme bM

Systéme e positionmement gfectronique, autre/genearat SN

Détecteur, balayage SS

Systéme de contrdle de route TC

Indicateur de taux de rotation TI

Contréleur de microprocesseurs UP

(0<=#<=9) Identificateur de I'émetteur configuré par I'utilisateur-2 U#

Capteurs de vitesse: Doppler, autre/général VD
compteur de vitesse, eau, magnétique VM
compteur de vitesse, eau, mécanique VW

Enregistreur de données de navigation VR

Systéme de surveillance/contréleur de porte étanche WD

Systéme de détection du niveau d'eau WL
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Dispositif d'émetteur Identificateur
Transducteur YX
Chronométreur, heure/date: horloge atomique ZA
chronométre ZC
quartz ZQ
mise a jour radio VAY
Instrument météo Wi

a8 L'identificateur de I'émetteur configuré par I'utilisateur (U#) ne transmet pas la nature du dispositif qui émet la
sentence, et il ne doit pas étre "fixé" dans une unité de fabrication. Cela est prévu pour des applications a
usage spécifique. L'identificateur de I'émetteur U# indique que l'identificateur de I'émetteur des dispositifs a

été

k. o 4
e ge—Pa—tuft—tommantae—ExXxxerne-

Tableau 5 — Récapitulatif des types de champs

Ty

pe de champ

Symbole

Définition

Champsg

au format spécial

Statut

Champ a caractére unique:
A = Oui, données valides, indicateur d'avertissemernt vierge

V = Non, données invalides, indicateur d'avertissement
paramétré

Latitude

Champ de longué€ur fixe/variable:

degrés/minutes et décimal — deux chiffres fixes de degrés,
deux chiffres fixes de minutes et un nombre variabl¢ de
chiffreésjpour une fraction décimale de minutes. Les |zéros a
gauche sont toujours inclus pour les degrés et les njinutes
paur maintenir une longueur fixe. La virgule et la frgction
décimale associée sont facultatives si la résolution fotale
n'est pas nécessaire.

Longitudg

o

YYyyy.yy

Champ de longueur fixe/variable:

degrés/minutes et décimal — trois chiffres fixes de degrés,
deux chiffres fixes de minutes et un nombre variabl¢ de
chiffres pour une fraction décimale de minutes. Les|zéros a
gauche sont toujours inclus pour les degrés et les nminutes
pour maintenir une longueur fixe. La virgule et la frgction
décimale associée sont facultatives si la résolution fotale
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 chiffres 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 fraction
décimale associée sont facultatives si la résolution totale
n'est pas nécessaire.

Champ défini

Certains champs sont spécifiés de maniére a contenir des
constantes prédéfinies, la plupart du temps des caractéres
alphabétiques. Un champ de ce type est indiqué dans le
présent document par la présence d'un ou plusieurs
caracteres valides.

Sont exclus de la liste de caractéres autorisés les
caracteres suivants qui sont utilisés pour indiquer des types
de champs dans le présent document: "A", "a", "c", "hh",
"hhmmss.ss", "llILI", "x", "yyyyy.yy".
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Type de champ Symbole Définition

Champs a valeur numérique

moins qu'une unité de mesure spécifique ne seitindiquée.

Numéros variables X.X Entier de longueur variable ou champ numérique flottant.
Zéros a gauche et a droite facultatifs. La virgule et la
fraction décimale associée sont facultatives si la résolution
totale n'est pas nécessaire exemple: 73.10 = 73.1 = 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__ Caracteres codés a six bits de longueur fixe uniquement.
Voir Annexe C pour les conversions des champs.

Champ yariable a six bits S--s Caracteres codés a six bits seulement de lengueur variable.
Voir Annexe C pour les conversions des ghamps.

Champgq d'informations

Texte vdriable c--C Champ de caractéres valides de,longueur variable.

Champ alphabétique fixe aa- Champ de longueur fixe de caractéres alphabétiquep
majuscules ou minuscules.

Champ ¢e nombre fixe XX- Champ de longueur fixe dé’caractéres numériques.

Champ dle texte fixe cc- Champ de longueur fixe de caractéres valides.

Les poirts suivants doivent étre pris en compte:

* Les ¢spaces doivent uniquement étre utilisés dans les champs de texte variables.

* Un sjgne négatif "-" (HEX 2D) est le premier caractére dans’un champ si la valeur est négative. Lorspgu'il est
utilislg, il augmente la taille spécifique des champs de I6hgueur fixe de "un". Le signe est omis si la vpleur
est dositive.

» Des pnités de champs de mesure sont des caractéres appropriés du tableau de symboles (Tableau 3) a

* Les géfinitions de champ de longueur fixe montrent le nombre réel de caractéres. Par exemple, un champ
défirli pour avoir une longueur fixe de 5 caractéres HEX est représenté comme hhhhh entre des délimiteurs
dang une définition de sentence.

8.3 Sentences approuvées
8.3.1 Format général
Format pénéral d'informations de sentence imprimée:

{code mnémonique} — {nom}

{alinéa de définition}
$--{sentence}

L{descriptions de champ}
début de sentence et identificateur de I'émetteur

8.3.2 AAM - Alarme d'arrivée du point de cheminement

Statut d'arrivée (entrant dans le cercle d'arrivée, ou passant la perpendiculaire de la ligne de
route) au point de cheminement c--c.
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$--AAM,A A x.x,N,c—-c*hh<CR><LF>

8.3.3

Unités de rayon, en milles marins
Rayon du cercle d'arrivée

LL\— Identificateur de point de cheminement

Statut: A = perpendiculaire passée au point de cheminement; V = non passée
Statut: A = cercle d'arrivée entré; V = non entré

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, A
succes
'UIT-R
de I'UIT
d'échec

Cette s¢g

des messages 6 ou 12, l'unité SIA délivre la sentence ABK a I'application

SIA des| sentences ABM (messages 6, 12, 25 et 26 de I'UIT-R M.1371), AIR (messa

'UIT-R

M.1371) et BBM (messages 8, 14, 25 et 26 de I'UIT-R M.137%). L'application

initie une interrogation a l'aide de la sentence AIR, ou une diffusion a I'aide de la s

BBM. L'
ABM, A

R ou BBM.

$--ABK], xxxxxxxxx,a,x.Xx,x,x*hh<CR><LF>

Comment

1) Ident
(mes
est Ig

2) Indic{
regu.
d'un

3) Cela
égale

4) Le nd

Uv Type d'acquittement

Numeéro de séquence de message 4
ID de message UIT-R M.1371 ¥
Canal de réception SIA 2
MMSI de l'unité SIA addressee "

Bires:

fie I'unité SIA distante adféssée impliquée dans lI'acquittement. Si plusieurs MMSI sont
tages 15 et 16 de I'UIT-R M.1371), le MMSI de la premiere unité SIA distante, identifié dans le
MMSI rapporté ici. Il doit.s'agir d'un champ nul lorsque le type de message UIT-R M.1371 est 8

tion du canal de liaijson*de données VHF pour lequel un acquittement de message de type 7 o
Un "A" indique la(réception sur le canal A. Un "B" indique la réception sur le canal B. Sinon, il
hamp nul.

indique a I'application externe le type du message UIT-R M.1371 que cette sentence ABK adr
ment les |D\de message énumérés dans le commentaire 4).

méro_de-sequence du message, conjointement avec l'identificateur du message et le MMSI de |

adregsée, lidentifie de maniére unique une sentence ABM, AIR, ou BBM regue précédemment. La

d'ung
déter
identi

ID de

séntence ABK permet de réutiliser un identificateur de message de séquence. L'identificateur du
mine |a source du numéra de séquence du message |es listes suivantes répertorient la s

R, ou BBM, est achevee ou terminee. Cetle sentence fournit des informations sur le
bu I'échec d'une diffusion ABM demandée, soit du message 6 soit du message 12 de
M.1371. Le processus ABK utilise les informations recues dans les messades 7 et 13
LR M.1371. A la réception d'un message 7 ou 13 de liaison de données VHF, oli en cas

xterne.

ntence est également utilisée pour rapporter a I'application externed gestion de I'unité

e 15 de
externe
entence

Linité SIA génére une sentence ABK pour rapporter le résultat du processus de diffusion

adressés
message,
ou 14.

I 13 a été
doit s'agir

bsse. Voir

unité SIA
énération
message
burce par

ficateur de message:
message UIT-R M.1371 Source de numéro de séquence de message

6 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM;

7 message 7 de l'unité SIA adressée, numéro de séquence;

8 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence BBM;

12 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM;

13 message 13 de I'unité SIA adressée, numéro de séquence;

14 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence BBM,;

15 a

ucune source, le numéro de séquence du message doit étre un champ nul;

25 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires structurées);

26 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires structurées);

70 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires non

S

tructurées);

71 identificateur de message séquentiel émanant de la sentence ABM ou BBM (données binaires non

S

tructurées).
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5) Les acquittements fournis sont:

0

8.3.4

message (6 ou 12) regu avec succes par l'unité SIA adressée;

message (6 ou 12) diffusé, mais aucun acquittement envoyé par l'unité SIA adressée;

message n'ayant pas pu étre diffusé (c'est-a-dire que la quantité de données encapsulées dépasse cing

emplacements);

diffusion demandée du message (8, 14, 15, 25 ou 26) effectuée avec succes;

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.

ABM - Message de sécurité binaire adressé au SIA

Cette sentence prend en charge les messages 6, 12, 25 et 26 de I'UIT-R M.1371 et fournit a

e d'un

L ' 4 Ll alo ol | 4 ot LN HP
une a Mireativn CTALCITIT uTtl LLLAAAL U Tuitalmtyci UutToS UUTITITTS pal TTIrteTrreunral

transpondeur SIA. Les données sont définies pas |'application seulement, non par-lur

Cette sq
utilisent

ité SIA.

ntence offre une grande flexibilité pour la mise en ceuvre des fonctions da'systeme qui

le transpondeur comme un dispositif de communications. Aprés avaoir reg

u cette

sentencg par l'intermédiaire de l'interface de I'lEC 61162-2, le transpondeur_lance une diffusion

VDL de
diffusior
la part g

émissioh par l'unité SIA adressée pour les messages 6 et 12 est(confirmé par l'utilis
données de formatage de sentence ABK "Acquittement du .message de sécurité

adressé

ou I'échec de la diffusion des messages 25 et 26 est confirmé par I'utilisation de don
formatage de sentence ABK "Acquittement du message dé\sécurité binaire adressé", e
processus prenant en charge la génération d'une ‘sentence ABK. Le transpond
détermine I'état des communications approprié pourila transmission du message 2

liaison d

I--ABM

Commenthires:

1) Le ng

Le prgmier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minimale

message 6, 12, 25 ou 26 dans un délai de 4 s. L'unité SIA assure jusqu'a

quatre

s des messages 6 et 12. Le numéro réel dépend de la réception*d'un acquittement de
e l'unité SIA "de destination" adressée. Le succés ou I'échec-de la réception fle cette

', et par les processus prenant en charge la génération*d'une sentence ABK. Lsg

e données VHF.

X, X, X, XXXXXXXXK, X, XX, S5--8,X*hh<CR><LF>

Ll— Nombre‘de bits de remplissage, 0a5 "
Données‘encapsulées ©

ID de message UIT-R M.1371 >
Canal SJA pour la diffusion du message radio %
Le MMS| de l'unité SIA de destination pour le message de 'UIT-R M.1371 3

— ldentificateur-de"'message séquentiel, 0 a 3 2
L Numéro desentence, 129"

— Nombre total‘de sentences nécessaire pour transférer le message,149 "

mbre.total de sentences exigé pour transférer les données du message binaire a I'unité SIA.

Le de

uxieme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeur minimale 1.

htion de

binaire
succes

nées de
t par les
eur SIA

~

b sur la

Toutes les sentences contiennent le méme nombre de champs. Les sentences qui se succédent peuvent utiliser

des ¢

hamps nuls pour les champs qui n‘ont pas changé, tels que les champs 4, 5, et 6.

2) Cet identificateur de message séquentiel répond a deux objectifs. Il satisfait aux exigences indiquées dans
I'lEC 61162-1, description "Champ de l'identificateur de message séquentiel”, et il fait office de numéro de
séquence utilisé par I'UIT-R M.1371 dans les types de messages 6 et 12. La plage de ce champ est limitée par
I'UIT-R M.1371 a 0 a 3. La valeur de l'identificateur de message séquentiel peut étre réutilisée aprés que l'unité

SIA a

fourni I'acquittement "ABK" pour ce numéro.

3) Le MMSI de l'unité SIA qui est la destination du message.

4) Le canal SIA qui doit étre utilisé pour la diffusion:
0 = pas de préférence pour le canal de diffusion;
1 = diffusion sur le canal SIA A;

= diffusion sur le canal SIA B;

= diffusion du message sur les canaux SIA A et B.
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5) L'identificateur de message UIT-R M.1371 pour les messages adressés suivants:

6 = message adressé binaire;

12 = message adressé relatif a la sécurité;

25 = message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires codées a l'aide de l'identificateur
d'applications 16 bits);

70 = message binaire a un seul emplacement 25 (données binaires non structurées);

26 = message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données binaires codées
a l'aide de l'identificateur d'applications 16 bits);

71 = message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données binaires non

structurées).

6) Il s'agit du contenu du parameétre "données binaires" pour le message 6 de I'UIT-R M.1371, ou du paramétre
"texte relatif a la sécurité" pour le message 12, ou du parametre "données binaires" pour le message 25, ou du
pararhéfre "données binaires” pour l[e message 26. La premiere sentence peut conienir jusqua 48 _C

bits
si les|

alides (288 bits). Les sentences suivantes peuvent contenir jusqu'a 60 codes a six bits valides
champs 4, 5, et 6 sont inchangés par rapport a la premiére sentence et définis comme nuls: L

réel de caractéres valides doit étre tel que le nombre total de caractéeres dans une sentence he dépa

limite

de "82 caractéres".

7) Ce champ ne doit pas étre un champ nul. Voir "x4" en 7.3.4.

8.3.5

ACA - Message d'attribution des canaux SIA

Un disgositif SIA peut recevoir des informations de gestion de._tanal régional de
maniérgs: message 22 de I'UIT-R M.1371 , télécommande DSC.recue sur canal 70

manuell
gestion

e par un opérateur, et sentence ACA. L'unité SIA peut stocker des informa

appliquees d'aprés I'emplacement réel du dispositif SIA_ Une unité SIA "utilise" des infon

de gest
récepte

ir et/ou de I'émetteur VHF au sein de l'unité SIA.

Cette sg¢ntence est utilisée a la fois pour entrer\et pour obtenir des informations relati

gestion

informations régionales que l'unité stocke €t'utilise pour gérer la radio VHF interne. Lor

est envg
retenue
celles ¢

5 par I'unité SIA. Les informations contenues dans cette sentence sont sim
pntenues dans un message 22 de I'UIT-R M.1371. Les informations contenu

cette sgntence sont directement liées a la phase d'initialisation, au fonctionnement 4
double ¢t aux fonctions de gestion de canal de I'unité SIA comme cela est décrit dang

M.1371]

$-—-ACA

x, L a, yyyyy yysalllllla, yyyyy.yy,a,x, Xxxx, X, XXXX,X,X,X,a,x,hhmmss.ss*hh<CR><L F>

LTemps du changement en

"en cours d'utilisation" ¥
Indicateur en cours ®

Source d'information 7
Commande de niveau ®

des a six
360 bits),
e nombre
se pas la

quatre
entrée
ions de

de canal en vue d'un usage ultérieur. Les informations de gestion de canal sont

mations

on de canal quand les informations sont utilisées pour gérer le fonctionnement du

ves a la

du canal. Lorsqu'elle est envoyéesa une unité SIA, la sentence ACA foufnit des

squ'elle

yée a partir d'une unité SIA, la sentence ACA fournit les informations de canal dctuelles

laires a
es dans
n canal
'UIT-R

— Commande de mode Tx/Rx >

— Bande passante du canal B %
—CanalB?Y

L Bande passante du canal A%

— Canal A®

L 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

L— Numéro de séquence, 0429 "

Commentaires:
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1) 1l est utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences ACA et ACS. Il convient que la sentence ACS,
lorsqu'elle est fournie par I'unité SIA, suive immédiatement la sentence ACA liée, contenant le méme numéro de
séquence. L'unité SIA générant les sentences ACA et ACS doit incrémenter le numéro de séquence chaque fois
qu'une paire ACA/ACS est créée. Aprés que le 9 a été utilisé, le processus doit repartir 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 l'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 un champ nul si aucune sentence ACS n'est en cours
d'envoi.

2) Larésolution des champs de longitude et de latitude est de 1/10 min. La plage de la taille de la zone de transition
estde 12 8 NM.

3) Numéro de canal VHF, voir I'UIT-R M.1084.

4) Valeur de 0, la bande passante est spécifiée par le numéro de canal, voir I'UIT-R M.1084.
Valeur de 1, la bande passante est 12,5 kHz.

5) Valeyr de 0, émission sur les canaux A et B, réception sur les canaux A et B.
Valeyr de 1, émission sur le canal A, réception sur les canaux A et B.
Valedr de 2, émission sur le canal B, réception sur les canaux A et B.
Valedr de 3, pas d'émission, réception sur les canaux A et B.
Valelr de 4, pas d'émission, réception sur le canal A.
Valedr de 5, pas d'émission, réception sur le canal B.

6) Valedr de 0, puissance élevée.
Valedr de 1, basse puissance.

7) ldentfficateurs de source:
A H 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 gg¢ographique de gestion de canal;
C = Yentence d'attribution de canal SIA de I'lEC 61162-1;
D = Tlélécommande 70 du canal DSC;

M H entrée manuelle par un opérateur.
Ce champ doit étre nul quand la sentence est envoyée a un dispositif SIA.

8) Cette| valeur est définie pour indiquer que les autres.patdmeétres dans la sentence sont "en cours d'(ytilisation"
par upe unité SIA au moment ou l'unité SIA envoie ¢ette sentence. Une valeur "0" indique que les paramétres
ne sdnt pas "en cours d'utilisation", et une valeurt"4" indique que les parameétres sont "en cours d'ufilisation".
Ce chhamp doit étre nul quand la sentence est gnyoyée a une unité SIA mobile. Une valeur "1" envoyée a une
statign de base SIA indique que les parametres sont "en cours d'utilisation”; une valeur "0" indique que les
paramétres ne sont pas "en cours d'utilisation".

9) Temgs UTC que le champ "indicateur én-cours d'utilisation" a changé pour le statut indiqué. Ce champ doit étre
nul qbiand la sentence est envoyée a.une unité SIA.

8.3.6 ACK - Alarme de réception
NOTE Les sentences ACK et ALR sont déconseillées et ont été remplacées par les sentences ACN, AL(G et ALF.

Alarme de dispositif de réception. Cette sentence est utilisée pour signaler la réceptign d'une
situation d'alarme{rapportée par un dispositif.

$—-ACHK| xxx*hRXCR><LF>

2

) . I'al . ( tificate :) 3 la source de l'alarme

8.3.7 ACN — Commande d'alerte

Les sentences ACN, AGL, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 62923-1.

Cette sentence est utilisée pour I'acquittement, la mise sous silence temporaire, le transfert de
responsabilité et la répétition de requéte des détails d'alerte si le processus de réception a
détecté, a partir de la sentence ALC, que la sentence ALF a été omise.

La responsabilité transférée est utilisée pour un état conditionnel spécial d'une alerte. Dans cet
état, la source d'une alerte indique I'alerte visuellement sous forme d'alerte d'acquittement (a
savoir pas de clignotement ou de signal audible). Dans cet état, la source d'une alerte émet a
nouveau une alerte acquittée, si la source de l'alerte ne peut pas recevoir les sentences
"heartbeat" (HBT) de I'émetteur de la sentence.
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Ce champ ne doit pas faire I'objet d'une requéte.

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

Commen

1)

2)

3)

4)

5)

6)

8.3.8

Cette s
l'auteur
['unité SIIA a,recu cette information.

U—Indicateur d'état de sentence ©
Commande d'alerte, A, Q, Oou S

Instance d'alerte, 0 a 999999 4
Identificateur d'alerte ¥

Code mnémonique du fabricant

— Temps "

nul.
cham|
prend

Utilis

doit gtre nul.

L'iden
paru
"dest
norm
"0" e
comn|

L'inst
(iden
entie
desti
libren
n'est
acqui
seule]

Ce ch
acqui

demander/répéter informations: Q

trans

mise [sous silence temporaire: S

Ce cf
pas u

tpires:
Tem;fs de libération de la commande d'alerte (par exemple a des fins VDR), peut étre facultativement

L'émetteur peut utiliser toutes les alternatives définies dans le Tableau 5 (Récapitulatif )des
ps). Le récepteur peut ignorer le contenu de ce champ. Si le récepteur n'ignore pas ce char
re en charge toutes les alternatives définies dans le Tableau 5.

E pour les alertes propriétaires définies par le fabricant (voir 7.1.6). Pour les alertes normalisées,

tificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateUr d'alerte est un chg
h entier de longueur variable de 7 chiffres au maximum. Il identifie le type d'alerte, par exemple
nation perdue". Les alertes normalisées utilisent des identificateurs ,d'alerte uniques décrits
s de matériels. La plage de numéros 10000-9999999 est réservée aux/alertes propriétaires et
5t réservé a une requéte de commande de toutes les alertes (pariexemple, émission de requ
ande d'alerte de tous les états d'alerte). Exemples d'identificateurs d'alerte:
DO1", "2456789", "245"
pance d'alerte identifie I'instance actuelle d'une alerte{pour distinguer les alertes de m
ificateur d'alerte) et de méme source (par exemple: destination dangereuse). L'instance d'ale
de 6 chiffres au maximum, compris entre 1 et 999999, le numéro "0" indiquant que la comn
ée a toutes les instances d'alerte. Excepté pourde numéro "0", le numéro d'instance d'alerte
hent défini par le fabricant dans la mesure ou il €St Uunique pour un type d'alerte (identificateur d
bas admis de modifier l'instance d'alerte danswn-cycle de vie d'une alerte distribuée (de I'état "a
kté" jusqu'a ce que I'état "normal” soit atteint). Il peut également s'agir d'un champ nul lorsqu’
alerte de ce type.
amp ne doit pas étre un champ nul.

tter: A (Nan admis pour l'instance d'alerte "0")
ert de responsabilité: O (Non admis pour l'instance d'alerte "0")

amp doit étre un champ™C" et non nul. Ce champ indique une commande. Une sentence sang
ne commande.

ACS - Source d'information de gestion de canal SIA

entencelest utilisée conjointement avec la sentence ACA. Cette sentence
desrinformations contenues dans la sentence ACA et la date et I'heure au

un champ
types de
hp, il doit

ce champ

mp défini
ine alerte
dans les
e numéro
btes Q de

Eme type
te est un
hande est
peut étre
(alerte). Il
ctif et non
Iy a une

"C" n'est

identifie
quelles

$--ACS x, xxxxxxxxx,hhmmss.ss,xx,xx, xxxx*hh<CR><LF>

L |— Année ———
Mois, 01 a 12 —— UTC

Jour, 01 a 31
UTC de réception des informations de gestion de canal

MMSI de l'auteur
—— Numeéro de séquence, 0a 9

Commentaires:

Il est utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences ACA et ACS. Il convient que la sentence ACS,
lorsqu'elle est fournie par l'unité SIA, suive immédiatement la sentence ACA liée, contenant le méme numéro de
séquence. L'unité SIA générant les sentences ACA et ACS doit incrémenter le numéro de séquence chaque fois
qu'une paire ACA/ACS est créée. Aprés que le 9 a été utilisé, le processus doit repartir 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

1

numeé

ro de séquence peut étre un champ nul si aucune sentence ACS n'est en cours d'envoi.
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8.3.9 AGL - Liste des groupes d'alertes

Les sentences ACN, AGL, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 62923-1.

Le message AGL a pour objet de fournir des informations relatives au groupement des alertes
en fonction des critéres de groupement.

Le message doit étre envoyé par la source qui effectue le groupement fonctionnel. Si une
source d'alerte assure le groupement fonctionnel, elle doit envoyer le message AGL ainsi que
les messages ALC et ALF (y compris une alerte d'en-téte).

Aucun message AGL ne doit étre émis si 'EUT ne présente aucune alerte d'en-téte dg groupe
fonctionnel active.

Ce champ ne doit pas faire I'objet d'une requéte.

$--AGLLxx, XX, XX,C--C,CCC, XX, XX, .. ...... ,—C,CCC,X. X, X.X*hh <CR><LF>

‘ I Entrée dlalerte n
Entrées d'alerte supplémentaires

Instanced'alete — _~“FEnptrée d'alerte 19

|dentificateur d'alerte

Code mnémonique du fabricant e
L ID de fonction systéme (SFl)
de la source d'alerte ¥

L— Identificateur de message séquentiel,-00 a 99 2
— Numéro de sentence, 01 899

— Nombre total de sentences nécessalire pour ce message, 01299 "
Commentpires:

deuxigme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeur minimale 1. Ces champs fje doivent

1) Le per[;mier champ spécifie le nombre” total de sentences utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le
pas étre des champs nuls.

2) L'identificateur de messagec.sequentiel relie toutes les sentences qui appartiennent a un groupe de $entences
multiples (a savoir, message). Les sentences multiples (voir commentaire 1)) ayant le méme identificateur de
messphge séquentiel constitdent un message.

3) L'ID ¢le fonction systeme (SFI) de la source d'alerte défini dans I'lEC 61162-450. Le SFI est nécesgaire pour
distinguer les alertes de différentes sources. Ce champ peut étre un champ nul lorsqu'il est utilisé|dans des
interfpces non JEC\61162-450. Si ce champ est un champ nul, I'alerte provient de la source AGL.

4) Entrée d'alerte*1 a n: La premiére entrée doit contenir I'en-téte du groupe d'alertes. Chaque entrée d'alerte
identifie une Jalerte dans le systéme et comporte 4 champs:

+ ID'deAonction systéeme (SFI) de la source d'alerte;

+ code mnémonique du fabricant (voir 7.1.6) (voir message ALF);
+ identificateur d'alerte (voir message ALF) (unique pour l'alerte d'en-téte);
» instance d'alerte (voir message ALF) (0 pour l'alerte d'en-téte).

8.3.10 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 deuxieéme 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, l'unité SIA lance
une diffusion radio (sur la liaison de données VHF) d'un message 10 ou 15 — interrogation. Le
succes 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 l'unité SIA. Aprés
avoir regu cette sentence AIR, I'unité SIA ne doit pas mettre plus de quatre secondes pour
diffuser le message 10 ou 15, et I'unité ou les unités distantes adressées ne 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, les champs de la station 2 doivent étre nuls.

R Y 1 0.0.9.9.9.9.9: 9. 9. 99,99 9.9 90.9.9.9.9.9.9.¢.9. 9. 9. 0.9 1. 9. 9. 99, 909998 1 | | A2 7 . b m o

Commenthpires:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Message 1D1.2, emplacement de réponse dela stagion 1 ®
Message ID1.1, emplacement de réponse de‘la station|1 &
Canal d'interrogation
Sous-section de message ?
— Numéro de message demandé depuis lasstation 2 2
— MMSI de la station 2 interrogée %
— Sous-section de message *
— Numéro du deuxiéme message demandé depuis-a station 1 2
— Sous-section de message ¥
— Numéro du premier message demandé depuis ia station 12
— MMSI de la station 1 interrogée "

\\Ll—l‘v!essage ID2.1, emplacement de réponsede‘la|station 2 &

Identifie la premiére unité SIA distante qui est interrogée. Une sentence AIR unique peut étre utilisée pour
demander les numéros de deux messages depujs ta premiere unité SIA.

Les gxemples suivants sont des exemples de-messages pouvant étre demandés depuis une unité §IA mobile
distanpte. Voir la description du message 15(et du message 10 de I'UIT-R M.1371 pour les numéros de messages
réels

Messpge 3, Rapport de position,

Messpge 5, Données relatives \a Jla navigation et a la position statique du navire, voir les infprmations
supplgmentaires dans le commentaire 3),

Messphge 9, Rapport de position aéronautique SAR normalisée,
Messpge 18, Rapport de\position du matériel de classe B normalisée,
Messpge 19, Rapporst de position du matériel de classe B étendue,
Messpge 21, Rapport d'aides a la navigation,

Messphge 24, Rapport de données statiques,

Messphge 115 -Réponse UTC et date. Dans ce cas, le message 10 est émis.

Des g¢xemples de messages pouvant étre demandés d'une station de base SIA distante incluent:
Messpge4, 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, ce champ de
sous-section de message doit étre 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, ce champ doit étre nul.

Cela identifie la deuxiéme unité SIA distante qui est interrogée. Un seul message peut étre demandé depuis la
deuxieme 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

Champ nul = aucun canal spécifique n'est assigné. Les stations mobiles SIA doivent ignorer ce champ de
données.

Numéro de I'emplacement de début de réponse d'interrogation, 0 a 2 249. Champ nul si I'emplacement de
réponse d'interrogation n'est pas assigné.

Les stations mobiles SIA doivent ignorer ce champ de données.
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8.3.11 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 n'assure pas un transport fiable, il convient que le concepteur
soit tres 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 consiste a réémettre le message d'alarme jusqu'a réception de
I'acquittement. Quand l'acquittement a été recu, un acquittement d'alarme doit étre envoyé. Cet
acquittement doit étre envoyé sur tous les acquittements ultérieurs. Les acquittements doivent
étre envoyés pour chaque message d'alarme regu aprés l'acquittement et ensuite jusqu'a la
réception du message d'acquittement de l'alarme.

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

L Instance de matériel/d'unité/d'article envoyant I'acquittement
Indicateur de sous-systéme envoyant l'acquittement 4

Indicateur de systéme envoyant 'acquittement™®

— Type d'alarme 2

— Numéro d'instance de matériel/d'unité/d'article
— Indicateur de matériel de sous-systéme dg’la source de l'alarme d'origine 2

— Indicateur de systéme de la source de I'aldrme d'origine 2
— Heure de l'acquittement "

Commentpires:
1) 1l définit I'neure d'acquittement. Il peut s'agir d'un champ nul.

2) Ces ¢hamps doivent contenir les mémes informations que les champs correspondants de la sentencg ALA qui
est agquittée.

3) Carag¢téres d'indicateur identifiant le systéme qui envoie I'acquittement. Ce champ se compose| de deux
caragteres fixes, voir Annexe D.

4) Caragtéres d'indicateur identifiant-le\sous-systéme qui envoie I'acquittement. Ce champ se compos¢ de deux
caradtéres fixes, voir Annexe D.

5) Numgro d'instance identifiant le,matériel, I'unité ou I'article qui envoie I'acquittement. Ce champ se compose de
deux |caractéres numériques, fixes.

8.3.12 | ALA - Situation d'alarme décrite dans un rapport

Cette s¢ntence permet de rapporter la situation de I'alarme et de I'acquittement de |'alarme
dans le$ systemes. A la différence de la sentence ALR, cette sentence prend en charge le
rapport des (situations d'alarme de sous-systémes 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 n'assure pas un transport fiable, il convient que le concepteur
soit tres 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, un acquittement d'alarme
doit étre envoyé. Cet acquittement doit étre envoyé sur tous les acquittements ultérieurs. Les
acquittements doivent étre envoyés pour chaque message d'alarme regu aprés |'acquittement
et ensuite jusqu'a la réception du message d'acquittement de I'alarme.
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$--ALA hhmmss.ss,aa,aa,xx,xxx,a,a,c--c*hh<CR><LF>

LL Texte de description de l'alarme ®
Etat acquitté de I'alarme ”

Situation d'alarme ©
Type d'alarme ¥

Numéro d'instance de matériel/d'unité/d'article 4
— Indicateur de matériel de sous-systéme de source de I'alarme d'origine ¥

— Indicateur de systeme de la source de I'alarme d'origine ?

— Heure de I'événement "

Commenthpires:

1) Heur¢ de I'événement de changement de la situation d'alarme avec changement de I'état d'acquijttemer|t. Si cette
information n'est pas disponible, ce champ doit étre nul.

2) Cara¢téres d'indicateur en tant que systéme de la source d'alarme. Ce champ se compose‘dé deux daractéres
fixes,| voir Annexe D.

3) Carag¢téeres d'indicateur en tant que sous-systeme de la source d'alarme. Ce champ se composg de deux
caradteres fixes, voir Annexe D. Pour des alarmes de groupe ou si aucun sous-systeme ne peut étrq identifié,
ce chiamp doit étre nul.

4) Numdro d'instance identifiant le matériel, I'unité ou l'article. Ce champ’,se’ compose de deux daracteres
numériques fixes.

5) Type|d'alarme. Ce champ se compose de trois caractéres numériques fixes comme cela est défini dans le
Tablgau D.1. Les codes 900 a 999 peuvent étre définis par |'utilisateur.

6) Ce cllamp est un caractére unique spécifié par ce qui suit:

N = état normal;

H = état d'alarme (seuil dépassé);
J = é{at d'alarme (seuil extréme dépassé);
L = éjat d'alarme (seuil bas dépassé, c'est-a-dire non\atteint);
K = état d'alarme (seuil bas extréme dépassé, c'est-a*dire non atteint);
X = aputre.
7) Ce cljamp est un caractére unique spécifié par ce qui suit:
A = acquitté;
V = npn acquitté;
B = djffusion (acquittement non applicable);
H = mode au port;
O = gontournement.

8) Textqd descriptif/étiquette dexcondition détaillée d'alarme supplémentaires et facultatifs. Le nombre maximal de
caradteres est limité par la longueur de sentence maximale et par la longueur d'autres champs.

8.3.13 | ALC - Liste\des alertes cycliques

Les sentences ACN, AGL, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alerfes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 62923-1.

Cette sentence a pour objet de satisfaire aux besaoins d'une distribution des donnéesd s(ire 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 uniquement
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 sorte que le récepteur puisse comprendre quelle ALF a été 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.
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La longueur de cette sentence varie en fonction du nombre d'alertes (nombre d'entrées de liste)
actuellement générées par linstance associée. Lorsque le nombre d'entrées nécessaire
dépasse la longueur de sentence admise, le nombre de sentences est augmenté.

$--ALC

XX, XX, XX, X.X,888, XX, X XK, XX, e ,aaa,x.x, X.x,x.x*hh <CR><LF>

\—L Entrée d'alerte n ¥
Entrées d'alerte supplémentaires 4

Compteur de révisions Entrée d'alerte 1 n %
Instance d'alerte

Identificateur d'alerte

Comment

1) Le prlsmier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un{ message, valeur minimnj
i

deux
pas §

2) L'idef
multi
mess

3) Conti
nul. |
récep
en pl

NOTE

d'ent
somn|
sont

NOTH
ultéri

4) Entré

Chaque €]
deux sent

identificateur d'alerte((voir message ALF);

instance d'alerte (veirmessage ALF);

Code-mnémenique-dufabreant
— Nombre d'entrées d'alerte ¥
— Identificateur de message séquentiel, 00 4 99 2

— Numeéro de sentence, 01 299 "

— Nombre total de sentences nécessaire pour ce message, 01a99 "

hires:

me champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeufminimale 1. Ces champs |
tre des champs nuls.

tificateur de message séquentiel relie toutes les sentences qui appartiennent a un groupe de
les (a savoir, message). Les sentences multiples (voir commeéntaire 1)) ayant le méme identif
pge séquentiel constituent un message.

ent le nombre d'entrées d'alerte transportées dans cette . sentence. Ce champ ne doit pas étre
es entrées d'alerte qui dépassent le nombre déclaré.d'entrées d'alerte ne doivent pas étre trait
teur. Les nouvelles conceptions ne doivent comportertaucun champ "Entrées d'alerte" ni aucun
is des entrées d'alerte spécifiées par le "Nombre~d'entrées d'alerte".

1 Pour assurer la compatibilité avec la mise\en ceuvre antérieure de la sentence ALC, lorsque
ées d'alerte est égal a 0, la sentence ALC regue peut ne comporter aucun champ supplémentair
e de contréle ou peut contenir une entrée d'alerte "vide" (c'est-a-dire que tous les champs d'entré
les champs nuls) ou peut contenir une-entrée d'alerte superflue.

E 2 Ce type de sentence de longueur variable n'est pas adapté aux extensions de sentence
pures de I'lEC 61162-1.

e d'alerte 1 a n: Chaque entrée d'alerte est composée de quatre champs:

lode mnémonique du fabricant (voir 7.1.6) (voir message ALF);

lompteur de révisions (voir message ALF).

htrée identifie une certaine alerte avec un certain état. Une entrée d'alerte ne peut pas étre div
ences~ALC.

ale 1. Le
e doivent

entences
cateur de

Ln champ
bes par le
hamp nul

e nombre
e avant la
e d'alerte

d'éditions

sée entre

8.3.14

ALF — Sentence d'alerte

Les sentences ACN, AGL, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 62923-1.

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 12)), une
deuxiéme sentence ALF peut étre transmise en option.
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X, X,x,hhmmss.ss,a,a,a,aaa,x.x,X.x,X.x,x,c--—-c*hh <CR><LF>

L‘—Texte de l'alerte 12
Compteur d'escalades, 0 a9 ™
Compteur de révisions, 1 a 99 '

Instance d'alerte, 0 4 999999 @
Identificateur d'alerte ®

— Code mnémonique du fabricant "
L Etat de l'alerte, A, S, N, O, Uou V®

—— Priorite de I'alerte, E,A, Wou C 5
—— Catégorie de l'alerte, A, Bou C %

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

Le p
deuxi
pas §
L'ider
multi
mess
ce ch

Ce ch
Par ¢
entra
Heurd
prise
maté
alterr
de csg
dans

La ¢
perfo
alertg

A,
d
3
d
B, (
n
d
q

C,

L1 &l =l H la £ 3)
TTCUTS UUd uciTmnmet Ullal IBUIIIGI LLY

— Identificateur de message séquentiel, 0 a 92
L— Numéro de sentence, 142"

— Nombre total de sentences ALF nécessaires pour ce message, 1a 2"

Bires:

emier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un meSsage, valeur minin
eme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeur niinimale 1. Ces champs 1
tre des champs nuls.

tificateur de message séquentiel relie toutes les sentences qui appartiennent a un groupe de

les (a savoir, message). Les sentences multiples (voir commentaire 1)) ayant le méme identif
pge séquentiel constituent un message. Si le message ALF nedcontient qu'une seule sentence

amp peut étre un champ nul; sinon, ce champ ne doit pas_ &tre/un champ nul.

amp doit représenter I'heure de la derniére modificationdu*contenu d'un champ dans le messag
kemple, la modification de I'alerte en incrémentant/décrémentant un compteur ou un compte a re
ner une révision du message d'alerte et une nouyelle heure. L'heure est un champ facultatif.

b contient des informations supplémentaires sur.Je.moment ou cela s'est produit et n'est pas utili
de décision. Il n'existe pas d'exigence obligatoire concernant la synchronisation de I'heure
iels. 1l doit s'agir d'un champ nul (si non utilisé) ou UTC (si utilisé). L'émetteur peut utiliser

atives définies dans le Tableau 5 Récapitulatif des types de champs. Le récepteur peut ignorer |

le Tableau 5.

htégorie de l'alerte est conformela la définition des catégories donnée dans la norme rel
mances INS (OMI MSC.252(83)).et dans la norme relative aux performances en matiére de g€
s a la passerelle (OMI MSC(302(87)):

atégorie A: Alertes ou les informations sur le tableau de commande directement assignées a |
e génération de I'alerte'sant nécessaires, comme aide a la décision pour I'évaluation de la conditiq
I'alerte, par exemplé informations graphiques de danger de collision ou informations graphiques
e mise a la terre.

atégorie B: Alertes lorsqu'aucune information supplémentaire relative a l'aide a la décis
écessaire, Outre les informations qui peuvent étre présentées a l'aide de la source de l'alerte g
e description de I'alerte.

atégorie, C: Alertes qui ne peuvent pas étre acquittées sur le pont, mais pour lesquelles des inf|

ale 1. Le
e doivent

entences
cateur de
ALF, alors

b d'alerte.
bours doit
e champ
Eé pour la
entre les
outes les
e contenu

champ. Si le récepteur n'ignore pas ce-champ, il doit prendre en charge toutes les alternativefs définies

ative aux
stion des

A fonction
n relative
He danger

ion n'est
it du texte

brmations
ir.

nt'néeessaires sur le statut et le traitement des alertes, par exemple certaines alertes du mote
Lors 2 'E ! 2

2, ce champ peut étre un champ nul pour permettre une description d'alerte supplémentaire plus longue (voir
7.3.1).

La priorité de I'alerte est conforme a la définition des priorités données dans la norme relative aux performances
en matiére de gestion des alertes a la passerelle (OMI MSC.302(87)):

Alarme d'urgence:

navire et ses machines existe et exige une action immédiate)

itence est

E (alarme qui indique qu'un danger immédiat pour la vie humaine ou pour le

Alarme: A (condition exigeant une attention et une action immédiates de I'équipe de
passerelle, afin que le navire continue a naviguer et a fonctionner en toute
sécurité)

Avertissement: W (condition exigeant une attention immédiate, mais pas une action immédiate
de la part de I'équipe de passerelle)

Attention: C (connaissance d'une condition ne nécessitant pas I'émission d'une alarme ou

d'un avertissement, mais exigeant une attention et une considération

particuliéres de la situation ou des informations données)

Lorsque le numéro de sentence est 1 et que I'Etat d'alerte est N (Normal) ou lorsque le numéro de sentence est
2, ce champ peut étre un champ nul pour permettre une description d'alerte supplémentaire plus longue (voir
7.3.1).
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6)

7)

8)

9)

10)

11)

12)

La transition de I'état d'alerte est définie dans I'|EC 62923-1

actif — non acquitté: \%

actif — silence:
actif — acquitté ou actif:
actif — responsabilité transférée:

rectifié — non acquitté:

cC O >» O

normal — N

Lorsque le numéro de sentence est 2, ce champ peut étre un champ nul pour permettre une description d'alerte
supplémentaire plus longue (voir 7.3.1).

Utilisé pour les alertes propriétaires définies par le fabricant (voir 7.1.6). Pour les alertes normalisées, ce champ
doit étre nul.

L'identificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateur d'alerte est un chg
par uh entier de longueur variable de 7 chiffres au maximum. |l identifie le type d'alerte, par exemple

"dest|nation perdue". Les alertes normalisées utilisent des identificateurs d'alerte uniques décrits
normes de matériels. La plage de nombres 10000-9999999 est réservée aux alertes proprietaires.

d'identificateurs d'alerte:

"001"} "2456789", "245"

L'instance d'alerte identifie l'instance actuelle d'une alerte pour distinguer les\ alertes de m
(identificateur d'alerte) et de méme source (par exemple: destination dangereuse): L'instance d'ale
entief de 6 chiffres au maximum, compris entre 1 et 999999. Le numéro "0" indique‘que cette sentence|
I'alerfe d'en-téte d'un groupe (voir la sentence AGL en 8.3.9) ou l'alerte d'enstéte’d'une agrégation. Exd
le numéro "0", le numéro d'instance d'alerte peut étre librement défini parle fabricant dans la mesur
unigue pour un type d'alerte (identificateur d'alerte). Il n'est pas admis®de ‘modifier I'instance d'alert
cycle|de vie d'une alerte distribuée (de I'état "actif et non acquitté" jusqu'a ce que I'état "normal" soit

peut

bgalement s'agir d'un champ nul lorsqu'il y a une seule alerte.dé ce type.

Le compteur de révisions est la principale méthode permettant dé/suivre le statut a jour. Le compteur dg
est également unique pour chaque instance d'alerte. Le «¢compteur de révisions commence a 1
d'incnément est 1. Apres 99, le chiffre repasse a 1. Le ‘compteur de révisions est incrémenté
changement de contenu d'un des champs de l'alerte. Si |'alerte est a nouveau déclenchée (changeme|
de I'gtat "normal"), le compteur de révisions peut commeéncer a 1. Lorsque le numéro de sentence
chamjp peut étre un champ nul pour permettre une désecription d'alerte supplémentaire plus longue (vd

Le cdmpteur d'escalades présente le nombre d'escalades d'alerte aprés expiration du délai pendant |
non gcquitté. Le compteur d'escalades commence a 0 et le pas d'incrément est 1. Aprés 9, le chiffre
1. L'gscalade de l'alerte peut étre I'escalade d'avertissement a avertissement (réactivation d'un signa
ou l'¢scalade d'alarme a alarme ou l'escalade peut étre utilisée pour indiquer l'activation de I'g
navigteur/d'opérateur de secours. Lorsgue le numéro de sentence est 2, ce champ peut étre un cham
permettre une description d'alerte supplementaire plus longue (voir 7.3.1).

Ce cHamp est utilisé pour le titre de.'alerte qui est obligatoire et pour une éventuelle description compl
de I'alerte qui est facultative.

Ua premiere sentence”ALF transmet le titre de l'alerte. Le titre de I'alerte est une forme al
16 caractéres au maxjmum du texte de l'alerte. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

Ua deuxiéme sentence ALF facultative transmet la description de I'alerte supplémentaire. La desd
I'mlerte supplémentaire est la longue description de l'alerte. La description de I'alerte suppl
gontient plus\d'informations pour la prise de décision (par exemple, texte descriptif de I'alerte).
ne doit pas-étre un champ nul.

La deuxjeme sentence ALF utilise des champs nuls pour Heure du dernier changement, Cat
I'alérte, Priorité de I'alerte et Etat de I'alerte pour permettre un texte plus long. Comme pour Id

mp défini
ine alerte
dans les
Exemples

Eme type
te est un
concerne
epté pour
P ou il est
b dans un
atteint). I

révisions
et le pas
A chaque
nt a partir
est 2, ce
ir 7.3.1).

état actif-
fepasse a
audible),
larme de
b nul pour

Ementaire

régée de

ription de
Ementaire
Ce champ

Egorie de
texte de

ans une

I'alerfe le nombre réel de caractéres valides doit étre tel que le nombre total de caractéres
sentence ne dépasse pas la limite de "82 caractéres", soit au maximum 47 caracteéres.

Certaines normes de matériels spécifient un texte d'alerte plus long que 16 caracteres (par exemple, la

norme SIA a défini certaines alertes a coder avec la sentence ALR et avec un texte plus
16 caracteres). Dans ces cas, la premiere sentence ALF est utilisée pour les 16 premiers cara
texte de l'alerte comme titre de l'alerte et la deuxieme sentence ALF est utilisée pour conteni
complet de I'alerte.

Exemples:

Exemple de message ALF qui tient dans une seule sentence ALF.

$11ALF,1,1,0,124304.50,A,W,A,,3052,1,1,0,LOST TARGET*2A<CR><LF>

Exemple de message ALF qui nécessite deux sentences ALF.

$11ALF,2,1,1,081950.10,B,A,S,XYZ,010512,1,2,0,HEADING LOST*2C<CR><LF>

$11ALF,2,2,1,,,,,XYZ,010512,1,2,0,NO SYSTEM HEADING AVAILABLE*0C<CR><LF>

long que
cteres du
r le texte
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8.3.15 ALR - Etat d'alarme défini

NOTE Les sentences ACK et ALR sont déconseillées et ont été remplacées par les sentences ACN et ALF.

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 descriptif de I'alarme

Etat d'acquittement de I'alarme, A= acquitté
V = non acquitté

= Sitratiom = ==
Numéro d'alarme unique (identificateur) a la source de I'alarme
— Heure du changement de situation de I'alarme, UTC

8.3.16 | APB - Sentence B (pilote automatique) contréleur de cap/route
NOTE ll|s'agit d'une sentence déconseillée, car elle n'est pas utilisée dans les normes |IEC ou ISO.

Fréquemment utilisé par les pilotes automatiques, cette sentence‘gontient un statut d'infdicateur
d'avertigsement de récepteur de navigation, une erreur transvefsale, un statut d'arrivée pu point
de cheminement, un releévement initial depuis le point de cheminement d'origine jugqu'a la
destinatlion, un relévement continu depuis la position présente jusqu'a la destination ef un cap
recommljandé pour diriger vers la destination le point{de” cheminement pour le segment de
navigatipn active du trajet.

$--APBA A x.x,a,N A A x.X,a,c-C,X.X,a,X.X,a,a*hhs€R><LF>

1 Llndicateur de mode "?
Cap pour diriger vers le point de cheminement
de destination, magnétique ou vrai

Relévement, position présente vers la destination,
magnétique ou vrai

— Identificateur du point de cheminement de destination
Origine du relévement vers la destination, M/T

——Statut: A = perpendiculaire passée au point de cheminement
V = perpendiculaire non entrée

L~ Statut: A = cercle d'arrivée entré V= cercle d'arrivée non passé
—— Unités XTE, milles marins

L— Direction a prendre, G/D

— Amplitude de XTE (erreur transversale)
StatutA—OK-eu-nren-utiisé——indicateur-d'avertissement-de-eyele-d'éeluse LORAN-C 2
— Statut: A = Données valides V = clignotement LORAN C ou avertissement SNR 2

V = indicateur d'avertissement genéral pour d'autres systémes de navigation
quand aucun relevé fiable n'est disponible

Commentaires:
1) Indicateur de mode du systéme de positionnement:

A = Mode autonome;

D = Mode différentiel;

E = Mode estimé (navigation a I'estime);
M = Mode entrée manuelle;

S = Mode simulateur;

N = Données non valides.
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2) Le champ indicateur de mode du systéme de positionnement compléte les champs d'état du systéme de
positionnement (champs 1 et 2). Les champs d'état doivent étre mis a V = non valide pour toutes les valeurs de
I'indicateur de mode, a I'exception de A = Autonome et D = Différentiel. L'indicateur de mode du systéme de
positionnement ne doit pas étre un champ nul.

8.3.17 ARC - Commande d'alerte refusée

Les sentences ACN, AGL, ALC, ALF et ARC sont utilisées pour le traitement des alertes. Les
communications relatives aux alertes sont décrites dans I'lEC 62923-1.

Cette sentence est utilisée quand:

o l'alerte avec les identificateurs demandés (ldentificateur d'alerte, Instance d'alerte, Code

mné oniaua-du fahricant) n'avicta Nnac A Nn'act nac antivig:
CoeRtgHe-at—tapHeahit H-8xi5te—pPa5—0U-H-85tpPasaGt e

e il ex|ste une raison acceptable de refuser I'action demandée (voir I'lEC 62923-1).

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

LL Commande d'alerte refusée, A, Q, O ou S
Instance d'alerte, 1 4 999999 4
Identificateur d'alerte

Code mnémonique du fabricant 2
Temps !

Commenthires:

1) Temgs de libération de la commande d'alerte refusée (par exemple a des fins VDR), peut étre facultptivement
un chlamp nul. L'émetteur peut utiliser toutes les alternatives\definies dans le Tableau 5 Récapitulatif [des types
de camps. Le récepteur peut ignorer le contenu de ce.champ. Si le récepteur n'ignore pas ce champ, il doit
prendre en charge toutes les alternatives définies dans.\fe’ Tableau 5.

2) Utilisg pour les alertes propriétaires définies par le fabricant (voir 7.1.6). Pour les alertes normalisées, [ce champ
doit tre nul.

3) L'identificateur d'alerte est unique dans une seule source d'alerte. L'identificateur d'alerte est un chgmp défini
par up entier de longueur variable de 7 chiffres au maximum. Il identifie le type d'alerte, par exemple line alerte
"dest|nation perdue". Les alertes normalisées utilisent des identificateurs d'alerte uniques décrits| dans les
normes de matériels. La plage de nombres 10000-9999999 est réservée aux alertes propriétaires. Exemples
d'identificateurs d'alerte:

"001"] "2456789", "245"

4) L'instance d'alerte identifie. ['instance actuelle d'une alerte pour distinguer les alertes de méme type
(idenfificateur d'alerte) et(de*méme source (par exemple: destination dangereuse). L'instance d'alefte est un
entief de 6 chiffres au maximum, compris entre 0 et 999999. 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). ll|n'est pas
admis de modifier I'instance d'alerte dans un cycle de vie d'une alerte distribuée (de I'état "actif et nor] acquitté"
jusqufa ce que |'état”'normal” soit atteint). Il peut également s'agir d'un champ nul lorsqu'il y a une squle alerte
de cg type.

5) Comrhande d'alerte refusée: Indique "Commande d'alerte" refusée de la sentence ACN corresponglante. Ce
chamjp ne deit pas étre un champ nul.

acquitter:
demander/répéter informations:

transfert de responsabilité:

» O O P

mise sous silence temporaire:
8.3.18 BBM - Message binaire de diffusion SIA

Cette sentence prend en charge la génération de messages binaires 8, 14, 25 et 26 de
['UIT-R M.1371, ce qui fournit a I'application un moyen de diffuser les données définies par
I'application uniquement. Les données sont définies par I'application uniquement (non par le
SIA). Cette sentence offre une grande flexibilité pour la mise en ceuvre des fonctions du
systéme qui utilisent le transpondeur comme un dispositif de diffusion numérique. Aprés avoir
recu cette sentence, par l'intermédiaire de l'interface de I'lEC 61162-2, 'unité SIA lance une
diffusion VHF de message 8, 14, 25 ou 26 dans un délai de 4 s. Voir la sentence ABK pour
I'acquittement de la diffusion BBM avec les messages 8, 14, 25 et 26. Le transpondeur SIA
détermine I'état des communications approprié pour la transmission du message 26 sur la
liaison de données VHF.
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X, X, X, X, XX,8--8,X*hh<CR><LF>

L Nombre de bits de remplissage, 0 a 59
Données encapsulées ¥
ID de message UIT-R M.1371 %
Canal SIA pour la diffusion du message radio ¥
Identificateur de message séquentiel, 0 a9 2
L— Numéro de sentence, 149"

— Nombre total de sentences nécessaire pour transférer le message, 129"

Commentaires:

1)

contig

cham|
2) L'ide
d'un
repag
numeé

du mgme message. |l est ainsi possible que d'autres sentences puissent étre entrelacées avec les
du message qui, prises collectivement, constituent un seul message. Cette Valeur est utilisée par la

ABK

3) Le cdnal SIA qui doit étre utilisé pour la diffusion:

0 =
1 3
2 =
3 =
4) L'ideq
8 s
14
25

70
26

71 5

5) Il s'a
pararn
a six
(360
nul. |
pas |

6) Ce ch

8.3.19

ire & l'unité

e premier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minirpale 1. Le

ieme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeur minimale 1. Toutes(les

ps qui n'ont pas changé, tels que les champs 4 et 5.

tificateur de message séquentiel fournit un numéro d'identification de message de 0 & 9 qui e
fagon séquentielle et est incrémenté pour chaque nouveau message multisentences. Apres 9,

bour acquitter une sentence BBM spécifique.

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.
tificateur de message UIT-R M.1371 pour les messages de diffusion suivants:
message de diffusion binaire;
message de diffusion relatif a la sécurité;

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 binair

a l'aide de l'identificateur d'applications 16 bits);

message binaire a plusieurs emplacements 26 avec état des communications (données bin

structurées).
it du contenu du parametre "données binaires" pour les messages 8, 25 ou 26 de I'UIT-R M.13
hetre "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
bits), si les champs 4 et 5 sont inchangés par rapport a la premiére sentence et définis comme
e nombre ré€l de caracteres doit étre tel que le nombre total de caractéres dans une sentence n{
limite de”"82 caractéres".

amp ne-doit pas étre un champ nul. Voir "x4" en 7.3.4.

BEC - Reléevement et distance au point de cheminement — Navigation a I

nnent le méme nombre de champs. Les sentences successives peuvent utiliser des champs 'nulp

entences
pour les

t assigné
le chiffre

se a 0. Pour un message exigeant des sentences multiples, chaque sentence dunmessage contienft le méme
ro d'identification de message séquentiel. Il est utilisé pour identifier les sentences contenant des parties

entences
sentence

message binaire a un seul emplacemént 25 (données binaires codées a l'aide de l'identificateur

bs codées
aires non

71, ou du
58 codes
s valides
un champ
b dépasse

estime

Temps (UTC), distance et relévement au, et emplacement du, point de cheminement spécifié a
partir de la position présente naviguée a l'estime.

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

Longitude du point de cheminement, E/O

Latitude du point de cheminement, N/S
— UTC d'observation

l—ldentificateur de point de cheminement
Distance en milles marins
Relévement, en degrés magnétiques
Relévement, en degrés vrais
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8.3.20 BOD - Origine du relévement vers la destination

L'angle de relévement de la ligne, calculé au point de cheminement d'origine, s'étendant vers
le point de cheminement de destination depuis le point de cheminement d'origine pour le
segment de navigation active du trajet.

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

|- L Identificateur du point de cheminement d'origine
Identificateur du point de cheminement de destination
Relévement, en degrés magnétiques

Relévement, en degrés vrais

8.3.21 | BWC - Relévement et distance vers le point de cheminement - orthodromie

Temps (UTC), distance et relévement au, et emplacement du, point de cheminement spécifié a
partir de la position présente. Les données $--BWC sont calculées, '|®"long de |a route
orthodrgmique a partir de la position actuelle plutét que le long de la courbe loxodromique.

8.3.22 | BWR - Relévement et distance vers le point de cheminement — loxodromfie

NOTE ll|s'agit d'une sentence déconseillée, car elle n'est pas utilisée dansyes normes IEC ou ISO.

Temps (UTC), distance et relévement au, et emplacement du, point de cheminement spécifié a
partir dg la position présente. Les données $--BWRsont calculées le long de la| courbe
loxodromique a partir de la position actuelle plutét que'le long de la route orthodromique.

$--BWQE,hhmmss.ss, lliLILa,yyyyy.yy,a,x.x,T,x.x,MXX,N,c--c,a*hh<CR><LF>
$--BWR,hhmmss.ss llILILa,yyyyy.yy,a,x.x, T x.x,Mix.x,N,c--¢,a*hh<CR><LF>

L‘— Indicateur de mode "
’ Identificateur de point
de cheminement
Distance, en milles marins
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

Commenthpires;

1) Indic@teur de mode du systéme de positionnement:

A = Mode autonome,

D = Mode différentiel;

E = Mode estimé (navigation a I'estime);
M = Mode entrée manuelle;

S = Mode simulateur;

N = Données non valides.

Le champ relatif a I'indicateur de mode ne doit pas étre un champ nul.
8.3.23 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.
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$--BWW x.x,T,x.x,M,c—c,c--c*hh<CR><LF>

L l— Identificateur du point de cheminement A PARTIR DE

Identificateur du point de cheminement EN DIRECTION DE
Relévement, en degrés magnétiques

Relévement, en degrés vrais

8.3.24 CUR - Couche de courant d'eau — Données de courant d'eau multicouches

$--CUR,A X, X.X,X.X,X.X,8,X.X,X.X,X.X,a,8*hh<CR LF>
||
L Reéférence de vitesse *
B: Route du bas
W: Route d'eau
P: Systéme de positionnement

Référence de cap utilisée, Vraie/Magnétique-T/M
—Cap

— Profondeur de couche de référence en metres\?

— Vitesse du courant, en nceuds

— Référence de direction utilisée, Vraie/Relative"\T/R

— Direction du courant en degrés

— Profondeur du courant en métres

— Numeéro de couche ?

— Numéro d'ensemble de données, 0 a9 "
— Validité des données, A = valide, V = non valide

Commenthpires:

1) Le ngméro d'ensemble de données est utilis€\pour identifier des ensembles multiples de données|actuelles
prodyites en une seule instance de mesure. Chaque instance de mesure peut entrainer plusieurs $entences
contgnant des mesures de données de courant au niveau de différentes couches, toutes avec le méme numéro
d'ensemble de données. Ces mesures/sont utilisées pour éviter que les données mesurées dans une autre
instapce soient acceptées comme unensemble de données.

2) Le ndméro de couche identifie a partir de quelle couche les mesurages de données de courant ont été pffectués.
Le ngmbre de couches qui peuvent étre mesurées varie en fonction du dispositif. Le numéro typg se situe
généralement entre 3 et 32,%bien que beaucoup d'autres numéros soient possibles.

3) Le cqurant de chaque/couche est mesuré conformément a cette couche de référence, quand le ¢ghamp de
référgnce de la vitesse est mis a "route d'eau”, ou quand la profondeur est trop importante pour la roufe du bas.

4) La "rg¢férence de yitesse" identifie la méthode de vitesse du navire utilisée pour mesurer la vitesse dul courant.

8.3.25 | DBT.=Profondeur sous le transducteur

Profondleur de I'eau référencée jusqu'au transducteur.

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

Profondeur de I'eau, en brasses

Profondeur de I'eau, en métres

Profondeur de I'eau, en pieds

8.3.26 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, le pourcentage de luminosité de I'affichage et le choix de la palette de
couleurs.
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Le matériel émetteur et récepteur peut prendre en charge des communications
unidirectionnelles ou bidirectionnelles, comme cela est déterminé par le fabricant.

Lorsque cette sentence est envoyée comme une commande et n'est pas prise en charge ou
n'est pas acceptée par le récepteur, le matériel qui I'a regcue peut générer une réponse NAK
intégrant un "code de motif" adéquat. De plus, le matériel récepteur peut générer une sentence
de rapport d'état DDC qui indique I'état de variation d'intensité actuel du matériel récepteur.
Exemples de champs "Texte descriptif relatif a un acquittement négatif" de la sentence NAK:
"Non pris en charge", "Non disponible", "Non admis", etc.

NOTE 1 Les résultats issus des valeurs de la sentence du DDC ne sont pas normalisés, ils sont relatifs a chaque
affichage. La commande harmonisée de plusieurs affichages peut exiger que le matériel de commande envoie des
sentences-DDC distinctes pour chaque affichage Pour l'installation en ligne série _cela implique des cables distincts

et pour lep installations en réseau, cela impliqae des identificateurs de Jestination distincts.

NOTE 2 |Les valeurs de luminance suivantes sont les valeurs préférentielles pour permettre une variation ¢'intensité
uniforme pvec un émetteur DDC, sans qu'il soit nécessaire de précalculer et de stocker une valeur.de lunjinosité et
de palettd de couleurs pour chaque affichage d'un systéme a plusieurs affichages. Ces valeurs sont copformes a
I'"EC 62288. Un dispositif a affichage monochrome peut régler la luminosité de son affichage de maniére a|respecter
la palette|de couleurs choisie, pour correspondre a la luminance d'un dispositif avec un, affichage de coyleur pour
chaque palette de couleurs choisie. La valeur 49, position centrale sur I'échelle de luminosité, représente lla position
étalonnég des écrans étalonnés.

D = Réglage de jour, avec une luminance de la couleur la plus lumineuse de 80_cd/m? & la valeur de pojircentage
de luminosité 49.

K = néglage de crépuscule, avec une luminance de la couleur la plus~lumineuse de 36 cd/m? a la |valeur de
pourdentage de luminosité 49.

N = Héglage de nuit, avec une luminance de la couleur la plus lumineuse de 5 cd/m? a la valeur de polircentage
de luminosité 49.

O = Réglage non lumineux, sans luminance a aucune valeur'de pourcentage de luminosité.
$--DDJ,a,xx,a,a,a*hh<CR><LF>
L Mode de commande >
Indicateur d'état de serntence 4
Palette de couleurs ¥

Pourcentage de lumingsité 00 & 99 2

— Préréglage de variationd'intensité de I'affichage "

Commenthires:

1) Le champ de préréglagede variation d'intensité de I'affichage contient un indicateur qui peut étre asgocié a un
niveau de variation,préréglé concernant a la fois la luminosité et la palette de couleurs sur le matériel fécepteur.

D = Réglage d¢ jour
K = Réglage'de crépuscule

N = Réglage de nuit

= Pl L : id 2t L
O - cyYIaycT TTUIT TUTIirmeuUA (1eirutlidiraytT TLTIii)

Les niveaux de luminosité d'affichage réels pour les indicateurs préréglés de variation de l'intensité d'affichage
ci-dessus dépendent des fonctionnalités fournies par le fabricant du matériel. A réception de la sentence DDC,
le dispositif doit modifier la luminosité de son affichage et peut remplacer la valeur préréglée déterminée par
I‘'opérateur ou le fabricant par la valeur d'indicateur correspondante. Si le matériel n'offre pas la capacité de
prérégler la luminosité ou la variation de I'intensité, ce champ est ignoré.

NOTE 3 Si le matériel récepteur dispose d'une capacité de préréglage et si ce champ contient une valeur
valide, le matériel récepteur peut ignorer le contenu des différents champs de pourcentage de luminosité et de
palette de couleurs émis dans la méme sentence.

NOTE 4 Sile matériel récepteur ne dispose pas d'une capacité de préréglage, un dispositif émetteur DDC peut
renseigner les champs de luminosité et de palette pour utiliser les champs de pourcentage de luminosité et de
palette de couleurs en lieu et place des préréglages stockés dans le matériel récepteur.
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2)

3)

4)

5)

Exemplé¢s et recommandations a l'intention des fabricants de dispositifs:
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Le champ de pourcentage de luminosité contient une valeur entre zéro et quatre-vingt-dix-neuf. La valeur zéro,
définie comme "00", indique que la luminosité de I'affichage doit étre configurée a son niveau le plus faible ou
étre complétement nulle (par exemple, rétroéclairage d'un écran LCD éteint), comme cela est déterminé par les
fonctionnalités du matériel. La valeur quatre-vingt-dix-neuf, définie comme "99", indique que la luminosité de
I'affichage doit étre configurée a son niveau le plus élevé, comme cela est déterminé par les fonctionnalités du
matériel. Les valeurs entre 0 et 99 correspondent a un certain pourcentage de luminosité, déterminé par le
matériel qui regoit cette sentence, par exemple une courbe de luminosité corrigée gamma 2.2. Lorsque la palette
de couleurs fournie est prise en charge, la luminance réelle de I'affichage est toujours une combinaison de cette
valeur et du champ de palette de couleurs.

Le champ de palette de couleurs contient un indicateur qui peut étre associé a la palette de couleurs choisie sur
le matériel récepteur.

D = Réglage de jour
K = Réglage de crépuscule

N = Réglage de nuit

O = Réglage non lumineux (rétroéclairage éteint)

Si le natériel récepteur ne prend pas en charge les palettes de couleurs, il peut ignorer les valeurs“de [ce champ
plutéy que de rejeter les sentences lorsque ce champ n'est pas un champ nul. De cette maniére, un gontréleur
d'affithage peut, par défaut, envoyer des sentences dans lesquelles le champ de palette de.couleurs|n'est pas
un chlamp nul, évitant ainsi une configuration par affichage inutile.

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des parametres actue|s ou des
parameétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre'tn champ nul.

R = Lja sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = Lja sentence est une commande de configuration pour modifier des paramgétres. Une sentence sang "C" n'est
pas Une commande.

La sgntence DDC peut étre envoyée comme un rapport de paramétres”(indicateur R réglé) en répofpse a une
sentence de requéte normalisée, comme une notification non spontanée, par exemple au démarrage ou apres
réglage de la luminosité ou de la palette de couleurs par d'dutres moyens, en réponse a une sefptence de
commande valide ou en réponse a une sentence de commande non valide.

Lorsque l'indicateur d'état de sentence est réglé sur "R" et«que le mode de commande est réglé sur "Q", alors la
sentgnce DDC est un rapport de I'état de variation d'intensité opérationnel actuel.

Lorsque l'indicateur d'état de sentence est réglé sur "R" et que le mode de commande est réglé sur "H", alors la
sentgnce DDC est un rapport des parametres du préréglage spécifié dans le champ de préréglage dg variation
d'intensité de I'affichage. Si plusieurs paramétres)préréglés doivent étre transmis, alors il doit exister|plusieurs
sentgnces DDC de ce type, chacune avec les*champs de données appropriés renseignés pour transmettre
chaqlie paramétre.

La segntence de requéte normalisée ne dispose d'aucun moyen pour identifier un parameétre DDC spétifique et,
par cpnséquent, la réponse du matériel/d'affichage peut étre constituée de plusieurs sentences dans |esquelles
les préréglages stockés sont fourdisjou d'une seule sentence qui indique I'état actuel. Si aucun préréglage n'est
fourn| par le matériel récepteur,.uné seule sentence qui indique I'état actuel est fournie.

Ce chlamp est utilisé pour indiquer que cette sentence est utilisée pour modifier les parametres stockés ou pour
modiflier I'état actuel du matériel récepteur. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

O = La sentence congerne les paramétres opérationnels actuels.

P = Ljp sentence goncerne les paramétres "préréglés” stockés.

>> ipdigue que le contrdleur envoie a I'affichage.

<< indique que l'affichage envoie au contréleur.

Dans ces exemples, les identificateurs d'émetteur des "contréleurs de variation d'intensité" sont
généralement "II" et de "IN".

Dans ces exemples, les identificateurs d'émetteur des "affichages" sont "EI", "GN" et "GP".

Dans certains de ces exemples, les réponses des affichages sont omises par souci de
concision.
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# Exemples de commandes Exemples de sentences
Modifier I'état de variation d'intensité opérationnel du matériel
récepteur.
1 — Réglerle pou"rc?ntage de luminosité sur "75" et |la palette de >> SINDDC,,75,D,C,0*22<CR><LF>
couleurs sur "D".
L'affichage peut répondre en indiquant son état. << $GNDDC, , 75, D, R, O*3D<CR><LEF>

Modifier I'état de variation d'intensité préréglé du matériel
récepteur

— Stocker le pourcentage de luminosité "75" et la palette de
couleurs du jour préréglée "D" en réglant le mode de
commande sur "P".

2 E BioR—ia-aatdrialrd Bt oL des mamalinioationc
A—e-Ratre et pretH—aY e 5-GeRtHEatoR

. : ] >> SI1DDC,D, 75,D,C, P* JE<CH><LF>
duplex intégral ou semi-duplex peut répondre par un

acpuittement positif.

— | Consigner le pourcentage de luminosité stocké et la palette
de couleurs préréglée "D" identifiés par l'indicateur d'état de
sentence "R" et le mode de commande "P". << $EIDDC, D, 757DsR, P*63<CH><LEF>

Mqdifier I'état de variation d'intensité préréglé du matériel
ré¢epteur

3 (cegrtains matériels peuvent ignorer ce champ).

— | Stocker le pourcentage de luminosité actuel et la palette de
couleurs préréglée "K", c'est-a-dire stocker les paramétres

actuels. >> S$INDDC,K,,,C, P*30<CR><I}F>

Activer un préréglage (certains matériels peuvent ignorer ce
chpmp).

Pdur un matériel récepteur qui prend en charge un préréglage
4 stqcké "D", rappeler ce préréglage; sinon, régler la pajette du
matériel récepteur sur "D" et conserver son pourcentage de
lurhinosité opérationnel actuel.

— | Activer le préréglage "D" stocké dans le. matériel récepteur. >> $1IDDC,D,,,C, 0*27<CR><}F>

Lofsque le matériel récepteur est un affichage en couleurs ou
mq@nochrome avec ou sans notion de palettes de couleurs:

(a) régler le moniteur sur le réglagé de jour "D"
(le pourcentage de luminosité/la palette de couleurs est
ignoré(e));

(b) régler I'état de variation 'd'intensité opérationnel sur le

5 pourcentage de lyminosité "55"
(a)

(si le matériel récepteur pris en charge prend pour hypothése | >> s11DDC, D, 55,D,C, 0*63<CH><LEF>
la palette actuelle); (b)

>> $IIDDC,,55,,C,0*63<CR>4LF>
(c)
>> $TIDDC,,49,N,C,0*20<CRY<LF>

(d) régter’la palette sur "D" et conserver le pourcentage de (d)
|Unvinosité actuel. >> $TIDDC,,,D,C,O0*27<CR><IF>

(c) régler le'pourcentage de luminosité sur "49" et la palette de
couledrs*sur "N";
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# Exemples de commandes Exemples de sentences
En option, interroger le matériel récepteur a I'aide de la
sentence de requéte normalisée.
Des exemples de réponses a cette sentence de requéte sont
donnés pour les dispositifs avec des communications
bidirectionnelles (duplex/semi-duplex), le cas échéant;
(a) un systeme d'affichage en couleurs étalonné, et (a)
— envoyer une sentence de requéte normalisée; >> SIIEIQ, DDC* 32<CR><LF>
yer q ; << SEIDDC,,75,D,R,0*38<CR><LF>
6 - le ma}tenel récepteur rel,-'pc?'nd R avec son état de . << $EIDDC, D, 49,D, R, P*6C<CR><LF>
fonctionnement actuel "O" et les préréglages stockés "P". | << $EIDDC,K, 49,K,R, P*6C<CR><LF>
. . . A << SEIDDC,N, 49,N,R, P*6C<CR><LF>
(b) un systéme d'affichage non étalonné qui ne prend pas en << SEIDDC.O.00,0.R, P*61<CR><LF>
charge les palettes de couleurs. )
— envoyer une sentence de requéte normalisée; >> $IIGNQ, DDC*37<CR><LE>
— le matériel récepteur répond avec l'indicateur d'état de << SGNDDC, , 49, ,R,0*76<QR>4LEF>
sentence réglé sur "R" dans chaque cas et avec le champ | << $GNDDC,D, 49, ,R, P*¢DSCRY<LE>
<< S$GNDDC, K, 36, , R, PY2A<CRY<LE>

de mode de commande réglé sur "O" pour indiquer |'état
actuel et réglé sur les préréglages stockés "P", le cas
échéant.

<<
<<

$GNDDC, N, 05, , RpP*2F<CRy<LF>
$GNDDC, 0, 00}, R, P*2B<CR}<LF>

En option, le matériel récepteur peut répondre a une sentence
DIDC non valide avec une sentence NAK et/ou son état de
fopctionnement actuel.

Dgns cet exemple, le matériel récepteur, un GPS, ne prend pas
en[charge le stockage des valeurs demandées dans ce
préréglage:

— | stocker la palette de jour et le pourcentage de luminosité
"99" comme la palette "O" (non prise en charge sur ce
matériel);

— | le matériel récepteur envoie une sentence NAK; et

— | le matériel récepteur répond avec l'indicateur d'état de
sentence réglé sur "R" et avec le champ de mode de
commande réglé sur "O" pour indiquer |'état'de
fonctionnement actuel.

>>

<<

NOT ACCEPTED*3A<CR><LF>

<<

$INDDC, 0, 99,D,C, P*70<CH><LF>

$GPNAK, IN, DDC,GPS1, 10, HRESET

$GPDDC, , 49, ,R, 0*68<CR>4LF>

8.3.27 | DOR - Détection du statut de la porte

Cette ¢

ouvertures/portes de la coque.

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

Statut de porte "

LI—Texte de description du message
Réglage de commutateur de porte étanche @

Numeéro de porte ou comptage de portes ouvertes ©

entence indique le statut des portes étanches, des portes incendie ou {d'autres

— Premier indicateur de division #

— Heure de |'événement »
— Type de message "

Commentaires:

1)

2)

| — Deuxiéme indicateur de division

— Type de systéme de surveillance de portes

S: Statut de section: le nombre de portes défectueuses et/ou ouvertes rapportées dans la division spécifiée dans
les champs 4 et 5. La section peut étre une section entiére (un ou les deux champs relatifs a I'indicateur de
division sont nuls) ou une sous-section. Le statut S est normalement émis a intervalles réguliers. Des exemples

d'utilisation sont donnés a I'Annexe E.

E: Statut pour une porte unique (E peut étre utilisé pour indiquer un événement).

F: Défaillance dans le systéme: les champs d'indicateur de division définissent la section si elle est fournie.

Heure a laquelle ce statut/message a été validé. Il peut s'agir d'un champ nul.
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3) Le champ est composé de deux caracteres fixes, voir le tableau ci-dessous.

4) Premier indicateur de division ou la porte est située. Ce champ est composé de deux caracteres, voir le tableau
ci-dessous.

5) Deuxiéme indicateur de division ou la porte est située. Ce champ est composé de trois caractéres numériques,
voir le tableau ci-dessous.

6) Ce champ est composé de trois caractéres numériques fixes. Lorsque le champ de type de message est E, ce
champ identifie la porte. Lorsque le champ de type de message est S, ce champ contient le nombre de portes
qui sont ouvertes ou défectueuses. Lorsque le champ de type de message est F, ce champ est un champ nul.

7) Lorsque le champ de type de message est S ou F, ce champ doit étre un champ nul. Lorsque le champ de type
de message est E, ce champ est spécifié comme suit:

O = Ouvert;

C = Fermé;

S = Jécurise;

F = Sjtatut libre (pour une porte étanche);
X = féfectueux (statut de porte inconnu).

8) Ce cllamp est un caractére unique spécifié par ce qui suit:
O = Nlode au port (ouverture admise);

C = Mode en mer (fermeture commandée).
Il pedt s'agir d'un champ nul.

9) Textq descriptif/étiquette de porte. Si un identificateur d'affectation de porte’est de type chaine, il esft possible
d'utiliser ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus relatifs a I'affectation de porte. Le nombr¢ maximal
de caracteres est limité par la longueur maximale de sentence et par latfongueur maximale d'autres champs.
Type fle systéme de surveillance de n L

portes Premier indicateur de division Deumen:ﬁvlir:i:l‘l;:‘atet rde
Identificateur Catégorie de systéme
WT Porte étanche Numéro de clgison Numéro de plateforme
. étanche/numéro de cadre
WS Porte semi-étanche
(etanche aux
éclaboussures)

FD Porte incendie Numero/lettre de zone. Peut Numéro de plateforme ou
€galement étre un identificateur | numéro de boucle du sygtéme
pour le systeme principal de de commande ou autre
commande et de surveillance indicateur de division dy

systéme de commande $i
nécessaire en fonction du
systéme

HD Porte des,cogue (coque) Numéro d'indication de Numéro de plateforme
porte/numéro de cadre

oT Autre Comme ci-dessus Comme ci-dessus

8.3.28 | DPT ~ Profondeur

Profondeurd'eau par rapport au transducteur et écart du transducteur de mesurage. Les
numéros d'écart positifs fournissent la distance depuis le transducteur jusqu'a la ligne de
flottaison. Les numéros d'écart négatifs fournissent la distance depuis le transducteur jusqu'a
la partie de la quille concernée.

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

L L Echelle de distance maximale utilisée
Ecart par rapport au transducteur, en métres V2

Profondeur d'eau par rapport au transducteur, en metres

Commentaires:

1)

2)

"positive" = distance entre le transducteur et la ligne d'eau; "-" = distance entre le transducteur et la quille. Si
les données ne sont pas connues, alors le champ est nul.

Pour les applications IEC, I'écart doit toujours étre appliqué de maniére a indiquer la profondeur par rapport a
la quille.
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8.3.29 DSC - Informations d'appel sélectif numérique

Cette sentence est utilisée pour recevoir un appel depuis un radiotéléphone ou pour fournir des
données a un radiotéléphone par l'intermédiaire d'un appel sélectif numérique conformément a
I'UIT-R M.493. Lorsqu'un appel est recu sans erreur, la sentence n'est pas émise.

$ --DSC, 30 XXXHKIXHKHK, XK, XK, XX, XK. X, XX, XXXXXXXKKX, XX, a,a*hh<CR><LF>

Comment

1

2)

3)

4)
5)

6)
7)
8)
9)

“L Indicateur d'extension "
Acquittement ?

Nature de la détresse 34
MMSI de navire en détresse 3%

Indicd
sente

regugq.

Type
R=H
B =A
S =N

Uniqy
détre
Utilis
Ident
MMS
comn
d'env|
MMS
confog

La ¢
sente
dans

Temq

Numé

I—~Temps 5 ou N°detél.
— Position & ou Canal/fréquence ¥
— Type de communication 4" ou deuxiéme télécommande.?
— Nature de la détresse #'% ou premiére télécommande )
—Catégorie ¥
— Adresse
— Spécificateur de format #

Bires:

teur d'extension = "E", sinon champ nul. Lorsqu'elle est définie par "E", cette sentence est sy
nce d'extension DSC $--DSE, sans sentence entre les deux;en tant que sentence suivante, tra

d'acquittement:

equéte d'acquittement;
cquittement;

éant (fin de séquence).

ement pour les appels d'acquittement de\détresse, de relais de détresse et d'acquittement de|
5se, sinon champ nul.

br les deux chiffres les moins significatifs des codes a symbole de I'UIT-R M.493.

ficateur du service mobile maritime (Maritime Mobile Service Identifier, MMSI) pour la station a 4
de la station appelante dans jé cas d'un appel regu. Pour un MMSI a neuf chiffres, "0" doit &
e dixieme chiffre. Lorsqu'une alerte de détresse au nom d'un autre navire qui n'est pas €
pyer sa propre alerte est\recue ou envoyée, ou lorsque l'identité de la station en détresse est ing
du navire en détresse\est un champ nul. Pour les appels vers une zone géographique, la zone
rmément a I'UIT-R"M:493.

nfiguration (cablage) du systéme et l'identificateur de I'émetteur sont utilisés pour confirm
nce est émigé ou recue. Le MMSI de la station appelante pour les appels émis est inséré automa
I'émission”UIT-R M.493 au niveau du radiotéléphone.

s (UTC)de position, quatre chiffres, hhmm (heures et minutes).

ro/deteléphone, 16 chiffres au maximum, informations paires/impaires a insérer par le matériel

ivie de la
smise ou

relais de

ppeler ou
tre ajouté
n mesure
onnue, le
est codée

er que la
iqguement

DSC.

Latit

Anllnngihnr]n Aagréo ot minutac 10 chiffrac coddc conformAmant S I'ITT D M 4072
aeroRghdae—& t =R T—ro—GHHHH 7 = AeHReeRt—a— L s T

Fréquence ou canal, six, huit douze ou seize chiffres, codés conformément a I'UIT-R M.493.

10) Appels de détresse uniquement.

11) Appels de détresse, d'acquittement de détresse, de relais de détresse et d'acquittement de relais de détresse

uniqu

ement.

8.3.30 DSE - Appel sélectif numérique étendu

Cette sentence suit immédiatement, sans sentence ni caractére entre les deux, $--DSC lorsque
le champ d'extension DSC dans ces sentences est défini sur "E". Elle est utilisée pour fournir
des données a un radiotéléphone ou pour recevoir des données d'extension DSC depuis un
radiotéléphone par I'intermédiaire d'un appel sélectif numérique conformément a I'UIT-R M.821.
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$--DSE, X, X,a, XXXXXXXXXX,XX,C--C, .......... XX,c--c*hh<CR><LF>

‘—L Ensemble de données "n" "2

Ensembles de données supplémentaires "2

Ensemble de données "1" V2
MMSI du navire ¥

Indicateur de requéte/réponse ¥
— Numéro de sentence ®

— Nombre total de sentences *

Commentaires:

1)

2)

3)
4)

5)

8.3.31

Les ¢
chiffr
est lg
chiffr
I'excd
précé
cham

Les g
de I'U
(Apos

Ident

Qo
souhg

"R" =

npn
requd

Le ng
formg
deuxi
effic

donn
assell

nsembles de données se composent de deux champs. Le premier champ est le champ de code
bs les moins significatifs des codes a symbole de I'UIT-R M.821-1:1997, Tableau 1. Le deuxier
champ de données: les informations supplémentaires exigées par I'UIT-R M.821-1, sinpshncham
Ps apparaissant dans ces champs sont les données ou les commandes spécifiées par I'UIT-R
ption des commandes, les deux chiffres les moins significatifs de I'UIT-R M.821-1:1997, Table
dés par le caractére ASCII "C" (HEX 43). Un nombre variable d'ensembles de-données est 3
ps nuls ne sont pas exigés pour des ensembles de données inutilisés.

aracteres ASCII sont utilisés pour décrire du texte (nom de station et portcdiappel), et non des
IT-R M.821-1:1997, Tableau 2. Lorsque <,> (Virgule, HEX 2C — un caraetére’réservé) est néces
trophe, HEX 27) est remplacé.

que au champ d'adresse dans la sentence associée $--DSC, $--DSI ou"$--DSR.

Requéte. Un dispositif demande des données étendues. Champs de codes remplis comme
ité, tous les champs de données étant définis comme nuls.

Réponse. Un dispositif répond avec des données étendués’ choisies, en réponse a une requéte.

Automatique. Un dispositif émet des données automatiquement, non en réponse a une de
te.

mbre d'ensembles de données peut nécessiterd'€mission de plusieurs sentences, contenant t
ts de champ identiques. Le premier champ specifie le nombre de sentences, valeur minima
eme champ spécifie I'ordre de cette sentence (numéro de sentence), valeur minimale = 1.
cité optimale, l'utilisation de champs nulsd{dans les sentences supplémentaires est admise Ig
bes restent identiques a celles de la premiére sentence (noter que cette pratique peut ent
hblage erroné de messages en cas dé_nisque élevé de perte de sentence).

DTM - Référence aux signaux

Le signal géodésique local et'les écarts de signal par rapport a un signal de référenc

sentenc
emplace
latitude,
référend

e est utilisée pouridéfinir 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.

les deux
he champ
b nul. Les
M.821-1 a
hu 3, sont
dmis, les

symboles
saire, <>

cela est

nande de

butes des
e=1. Le
Pour une
rsque les
rainer un

e. Cette
et des
carts de
gnal de

La sent¢nce dessignal doit étre émise immédiatement avant chaque sentence de posifion (par

exempld

GLL) BWC, WPL) faisant référence a un signal différent de WGS84, |

recomm

andé par 'OMI.

signal

Pour tous les signaux, la sentence DTM doit étre émise avant chaque changement du signal et
périodiquement a des intervalles de 30 s au maximum.
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$--DTM,cce,a,x.x,a,Xx.x,a,Xx.x,ccc*hh<CR><LF>

Comment

1) Code
pour

L L—Signal de référence
Ecart d'altitude, m

Ecart de lon, min, E/O @
Ecart de lat, min, N/S @
Code de subdivision de signal local 2
— Signal local: " ] WGS84 = Wa4
WGS72 =W72
SGS85 = 885
PEQ0 = P90

BDCS = C00
Défini par I'utilisateur = 999
Code de signal OHI #

hires:

alphabétique a trois caractéres pour signal local. Si aucun des signaux géocentriques répertorig
es signaux définis par un utilisateur, utiliser un code de signal OHI de la-Publication spéciale 6

I'Organisation hydrographique internationale, Annexes B et C. Champ nul si ijnconnu. Ce champ doit

sur 9

2) Code
pour

DO quand des écarts manuels sont entrés et en cours d'utilisation parle dispositif déterminant la

de signal de subdivision a un caractere si disponible ou un caractere de référence défini par I'
es signaux définis par un utilisateur, sinon champ nul. Caracté&re de subdivision de la Publicatio

60:2008 de I'Organisation hydrographique internationale, Annexe$ B'et C.

3) Les dcarts de latitude et de longitude sont des nombres positifs, I'écart d'altitude peut étre négatif. L

chan
de ré

Quan|
écart

ent en fonction de la position: la position dans le signalNocal varie par rapport a la position dan
érence dans les directions indiquées:

Psignal local — Psignal réf + Pécart

d le champ 1 contient une valeur de 999, cés champs ne doivent pas étre nuls et ils doivent cg
5 entrés manuellement ou définis par I'utilisateur.

4) Les tjansformations de carte fondées sur les ' parameétres de la Publication spéciale 60 de I'OHI peuvent
des ¢rreurs de position significatives lorsq’elles sont appliquées aux données de carte.

5) WGS

8.3.32

B4 = W84, WGS72 = W72, SGS86/= S85, PE90 = P90, BDCS = C00.

EPM - Longue valeur de propriété de matériel, commande ou rapport

La senfence EPM est un moyen qui permet de configurer des paramétres de

spécifiq

lles et de transméettre un rapport sur ces parameétres lorsque la "Valeur de prg

configuner" dépasse-la longueur possible avec une seule sentence EPV. Cette sentq

une sen

Ce cha

fence de-cOmmande.

p, he) doit pas faire I'objet d'une requéte. Une requéte pour la sentence E

s, ou 999
D:2008 de
Btre défini
position.
utilisateur
h spéciale

es écarts
le signal

ntenir les

entrainer

matériel
priété a
nce est

PV peut

entraingrla.génération d'un ou de plusieurs messages EPM ou d'une ou de plusieurs se]ntences
EPV selon ce qui est necessaire pour transmetire un rapport sur toutes les propriéetés de
matériel configurables et leurs valeurs actuelles.

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.
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$--EPM,x.x,X.X,X.X,a,c--C,c—-C.X.X,c—-c*hh <CR><LF>

Commenthpires:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

Valeur de propriété a configurer
Identificateur de propriété correspondant a la propriété a configurer ®
— Identificateur unique ¥
— Type de matériel ¥
— Indicateur d'état de sentence »
— Identificateur de message séquentiel 2
L— Numéro de sentence "

Nombretotatde-sentences mécessaire pource message

Le prlsmier champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message,valeur minimale 1. Le
deuxigme champ spécifie I'ordre de cette sentence dans le message; valeur minimale (. Il s'agit dp champs
définis par un entier sans virgule ni chiffre décimal. Ces champs ne peuvent étre desschamps nuls.

L'identificateur de message séquentiel relie toutes les sentences qui appartiennent'a un groupe de $entences
multiples (a savoir, message). Les sentences multiples (voir commentaire 1)) ayant le méme identificateur de
messpge séquentiel constituent un message. Il s'agit d'un champ défini par-dn entier sans virgule|ni chiffre
décinpal.

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport_d'état des paramétres actuels ou des
parameétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ_rie’doit pas étre nul.

R = Lja sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (dtilisé pour répondre a une requéte).

C = Lja sentence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sang "C" n'est
pas une commande.

Le champ relatif au matériel contient I'identificateur . d'€metteur a deux caractéres du matériel de destination
lorsqyie cette sentence est envoyée comme une commande, ce qui est déterminé par le champ "Indicafeur d'état
de sgntence", et identifie le type de dispositif pourilequel la sentence est destinée. Lorsque cette serntence 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.lidentificateur d'émetteur du matériel ayant généré la sentence.

L'identificateur unique identifie le méme matériel que la sentence soit une commande ou une réponse. Pour les
comnpandes, il identifie le matériel qui ést.censé recevoir la commande. Pour les réponses, il identifie Ip matériel
qui aréellement regu la commande..Dans des conditions normales, la réponse est regue du matériel ppur lequel
la commande était destinée. Il conyient que le matériel envoie uniquement une ou plusieurs sen{ences de
réporjse en réponse aux sentences de commande regues et il convient qu'il n'utilise pas de sentence dg réponse
dans [le but de transmettre un‘rapport général. L'identificateur unique peut étre nul.

L'identificateur de propriété est un champ défini par un entier de longueur variable qui identifie un pargmétre qui
peut etre configuré comime cela est défini dans une norme applicable au matériel et est destiné a conflgurer des
parameétres.

La "Vpleur de proprieté a configurer" est une chaine de caractéeres de longueur variable qui représent¢ la valeur
prévye pour un(parameétre a configurer lorsque la sentence est une commande et qui représente la valelr actuelle
lorsqlie la sentence est un rapport. Les chaines de caractéres sont concaténées pour former une seyle longue
chaine de(caractéres en tant que valeur de propriété a configurer. La chaine de caractéres peut contenir des
caradtefes valides (voir Tableau 2) ainsi que des caractéres réservés (voir Tableau 1). Les caractéreq réservés
doivent éfre représentés a 'aide de la méthode "A" (voir 7.1.4).

Exemples de commandes et de réponses par sentence EPM:

EXEMPLE:

L'exemple décrit le cas d'un ECDIS (dont l'identificateur d'émetteur est "EI") qui définit le paramétre de
configuration 1234 d'un transpondeur SIA (dont l'identificateur d'émetteur est "Al") pour une longue valeur de
paramétre "This-is-an-example-of-a-long-parameter which-continues-over-multiple-messages". Dans cet
exemple, l'identificateur unique est la valeur du MMSI du SIA "503123450" et I'identificateur de message
séquentiel est 98. L'ECDIS enverrait la commande suivante:

$EIEPM,02,01,98,C,Al,503123450,1234,This-is-an-example-of-a-long-parameter*53<CR><LF>
$EIEPM,02,02,98,C,Al,503123450,1234,-which-continues-over-multiple-messages*09<CR><LF>

Pour une requéte de I'ECDIS au SIA

$EIAIQ,EPV*hh<CR><LF>

Le SIA enverrait la réponse suivante (dans cet exemple, l'identificateur de message séquentiel est 25):
$EIEPM,02,01,25,R,Al,503123450,1234,This-is-an-example-of-a-long-parameter-wh*76<CR><LF>
$EIEPM,02,02,25,R,Al,503123450,1234,ich-continues-over-multiple-messages*2C<CR><LF>
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8.3.33 EPV - Valeur de propriété de matériel, commande ou rapport

La sentence EPV est un moyen qui permet de configurer des parametres de matériel
spécifiques et de transmettre un rapport sur ces paramétres. Cette sentence est une sentence
de commande.

Elle peut faire I'objet d'une requéte, ce qui entraine la génération d'une ou de plusieurs
sentences EPV selon ce qui est nécessaire pour transmettre un rapport sur toutes les propriétés
de matériel configurables et leurs valeurs actuelles.

NOTE Il n'est pas possible de demander une valeur de propriété unique. Le résultat de la requéte correspond a
toutes les valeurs des propriétés disponibles dans le matériel objet de la requéte. Si certaines valeurs de la "Valeur
de propriété a configurer" ne tiennent pas en une seule sentence EPV. elles peuvent étre fournies dans un message
EPM.

Lorsqug cette sentence est envoyée comme une commande et n'est pas acceptée) le matériel
qui I'a régue doit générer une réponse NAK intégrant un "code de motif" adéquat:

$--EPV}a,c--c,c--c,x.%,c--c*hh<CR><LF>

L |— Valeur de propriété a configurer 9
Identificateur de propriété correspondant a la propriété.a configurer 4
Identificateur unique

Type de matériel ?
Indicateur d'état de sentence "

Commenthpires:

1) Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence guivest un rapport d'état des paramétres actuels ou des
parameétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des parametres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sang "C" n'est
pas Une commande.

2) Le cHamp relatif au matériel contient'identificateur d'émetteur a deux caracteres du matériel de destination
lorsqlie cette sentence est envoyée’comme une commande, ce qui est déterminé par le champ "Indicajeur d'état
de sgntence”, et identifie le type de/dispositif pour lequel la sentence est destinée. Lorsque cette serntence est
un rapport (par exemple, en répaonse a une requéte), ce qui est déterminé par le champ "Indicateur] d'état de
sentgnce”, le champ type de.matériel contient I'identificateur d'émetteur du matériel ayant généré la sentence.

3) L'identificateur unique identifie le méme matériel que la sentence soit une commande ou une réponse. Pour les
comnpandes, il identifie le.-matériel qui est censé recevoir la commande. Pour les réponses, il identifie Ip matériel
qui aréellement regu la commande. Dans des conditions normales, la réponse est regue du matériel ppur lequel
la commande était'destinée. Le matériel doit envoyer uniquement des sentences de réponse en régonse aux
sentgnces de commande regues et il ne doit pas utiliser de sentence de réponse dans le but de trangmettre un
rappdrt général.

4) L'identificateur de propriété est un champ défini par un entier de longueur variable qui identifie un pargmétre qui
peut etre{configuré comme cela est défini dans une norme applicable au matériel et est destiné a conflgurer des
pararhétres-

5) La"Valeur de propriété a configurer" est une chaine de caracteres de longueur variable qui représente la valeur
prévue pour un paramétre a configurer lorsque la sentence est une commande et qui représente la valeur actuelle
lorsque la sentence est un rapport. La chaine de caractéres peut contenir des caractéres valides (voir Tableau 2)
ainsi que des caractéres réservés (voir Tableau 1). Les caracteres réservés doivent étre représentés a l'aide de
la méthode "A" (voir 7.1.4).

Exemples de commandes et de réponses par sentence EPV:

EXEMPLE 1:

L'exemple décrit le cas d'un ECDIS (dont I'identificateur d'émetteur est "EI") qui configure le débit en bauds du
Port 1 d'un transpondeur SIA (dont l'identificateur d'émetteur est "Al"). Dans cet exemple, le MMSI du SIA est
503123450. L'ECDIS enverrait la commande suivante:

$EIEPV,C,Al,503123450,101,38400*10<CR><LF>
Le SIA enverrait la réponse suivante:
$AIEPV,R,Al,503123450,101,38400*05<CR><LF>
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EXEMPLE 2:

L'exemple décrit le cas d'un ECDIS (dont l'identificateur d'émetteur est "EI") qui configure le débit en bauds du
Port 1 d'un transpondeur SIA (dont I'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 chiffres ("54" au lieu de "45").

L'ECDIS enverrait la sentence suivante:
$EIEPV,C,Al,503123540,101,38400*10<CR><LF>

Le SIA enverrait la réponse suivante indiquant qu'il "Ne peut pas satisfaire a la requéte ou a la commande a
cause d'un probléme sur le champ de données dans la sentence" du fait de I'erreur commise sur le MMSI:

$AINAK,EILEPV,,11,*2F<CR><LF>

EXEMPLE 3:

Il s'agit d'un exemple de commande/réponse par sentence EPV protégée utilisant une sentence SPW pour

auth

ntification—lexemple—décritleo—cas—d un—-Radar{donttidentificater—d-émetteur—estRAND g6

nfigure le

numégro MMSI et le numéro OMI d'un transpondeur SIA (dont l'identificateur d'émetteur est "Al") et qui
e passe. Par hypothése, le MMSI n'a pas encore été fixé et de ce fait sa valeur est 0. Le_fada

mot g
les s¢

ntences suivantes:

Cela ponfigure le numéro MMSI:

$RAS
$RAH

PW,EPV,000000000,1,SESAME*09<CR><LF>
PV,C,Al,000000000,106,503123450*07<CR><LF>

Cela ponfigure le numéro OMI:

$RAS
$RAH

PW,EPV,503123450,1, SESAME*0E<CR><LF>
PV,C,Al,503123450,107,9241061*0F<CR><LF>

Le SIA enverrait les sentences de réponse suivantes:
$AIEPV,R,Al,503123450,106,503123450*0A<CR><LF>

8.3.34

Cette spntence indique la position du transmetteur d'ordre, y compris I'emplacen

fonction

$--ETL

ETL — Statut du fonctionnement du transmetteur d'ordre

nement et l'indicateur infratélégraphe.

hhmmess.ss,a,xx,xx,a,x*hh<CR><LF=

1} Nurréro de moteur ou d'arbre porte-hélice
Indicateur d'emplacement en fonctionnement >
Indication de position d'infratélégraphe

Indicateur de position du transmetteur d'ordre ¥
Type' de message ?

— Heurede I'événement "

utilise un
enverrait

hent de

Commentpires:

1) Heur¢ de I'événement du changement de situation. Il peut s'agir d'un champ nul.

2) Caradiere indicateur pour identifier le type de message Ce champ ne doit pas étre un champ nul
O = Ordre
A = Indicatif

3) Caractéres numériques montrant la position du télégraphe. Ce champ se compose de deux caracteres:
00 = STOP ENGINE
01 = [AH] DEAD SLOW
02 = [AH] SLOW
03 = [AH] HALF
04 = [AH] FULL
05 = [AH] NAV. FULL
11 = [AS] DEAD SLOW
12 = [AS] SLOW
13 = [AS] HALF
14 = [AS] FULL
15 = [AS] CRASH ASTERN
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4) Caracteres numériques montrant la position d'infratélégraphe. Ce champ se compose de deux caractéres

numé

riques:

20 = S/B (Moteur en veille)
30 = F/A (En route libre — Navigation compleéte)
40 = F/E (Moteur débrayé)

5) Indication pour identifier 'emplacement. Ce champ se compose d'un seul caractére.

B = Pont
P = Aile babord
S = Aile tribord

C = Salle de controle des moteurs

E = Coté moteur/local
W = Aile (sans spécifier babord ou tribord)

Si led

6) Cara
a par
0=u
Impa
Pair 7

8.3.35
Cette s

I'équipa

$--EVE

Comment
1) 1l ped

8.3.36

donnees ne sont pas connues, ce champ doit etre nul.

tére numérique pour identifier le moteur ou I'arbre porte-hélice commandé par le systeme, [l est
ir de I'axe longitudinal. Ce champ se compose d'un seul caractére:

hique ou sur |'axe longitudinal
r = tribord
babord

EVE - Message d'événement général

entence est utilisée pour émetire des événements (par exemple des act
ge sur le pont) avec un horodatage.

hhmmess.ss,c--¢,c--c*hh<CR><LF>

L L Description de I'événement

Code d'étiquette utilisé pour l'identification de la source de I'événement

Heure de I'événement "

hires:
t s'agir d'un champ nul.

FIR — Détection incendié

Cette gentence indique le statut de détection incendie avec des données reld

I'emplad

$--FIR,

ement spécifique.
H,hhmmss.ss,aa,ec,xxx,xxx,a,a,c—-c*hh<CR><LF>

LLTexte de description du message ¥
Etat d'acquittement de I'alarme ®

Situation "

Numéro de détecteur d'incendie ou comptage de rapports ®

[ Deuxiéme indicateur de division ®

— Premier indicateur de division %
— Type de systéme de détection d'incendie
—— Heure de I'événement 2

— Type de message "

Commentaires:

numéroté

ons de

tives a

1) S: Statut de section: Nombre de situations désactivées, défectueuses et activées rapportées sous forme de
chiffre dans le champ 6. La section peut étre une section entiere (un ou les deux champs relatifs a l'indicateur
de division sont nuls) ou une sous-section. Le statut S est normalement émis a intervalles réguliers. Des

exem

ples d'utilisation sont donnés a I'Annexe E.

E: Statut de chaque détecteur incendie (E peut étre utilisé pour indiquer un événement).

F: Défaillance dans le systéme: Les champs d'indicateur de division définissent la section si elle est fournie.

D: Désactivé: Le détecteur est désactivé manuellement ou automatiquement et ne génére plus d'alarmes

incen

die.
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2) Heure du changement de situation ou d'acquittement. Il peut s'agir d'un champ nul.

3) Le champ est composé de deux caracteres alphabétiques fixes, voir le tableau ci-dessous.

4) Premier indicateur de division ou est situé le détecteur. Ce champ est composé de deux caracteres, voir le
tableau ci-dessous.

5) Deuxiéme indicateur de division ou est situé le détecteur. Ce champ est composé de trois caractéeres
numériques, voir le tableau ci-dessous.

6) Ce champ est composé de trois caractéres numériques fixes. Lorsque le champ de type de message est E ou
D, ce champ identifie le détecteur. Lorsque le champ de type de message est S, ce champ contient le nombre
de détecteurs incendie rapportés. Lorsque le champ de type de message est F, ce champ est un champ nul.

7) Lorsque le champ de type de message est S, ce champ doit étre un champ nul. Lorsque le champ de type de
message est E, F ou D, ce champ inclut un seul caractere spécifié comme suit:

A = Activation;
V = Non-activation;
X = Qéfaillance (état inconnu).

8) Lorsque le type de champ du message est E ou F, ce champ inclut un seul caractére spécifi¢ comme
A = acquitte;

V = npn acquitté.
Lorsque le type de champ de message est S ou D, ce champ doit étre un champ nul.
9) Textq descriptif/étiquette d'emplacement de capteur. Si un identificateur d'emplacement de capteur eft de type

chainle, il est possible d'utiliser ce champ au lieu des champs indiqués ci-dessus.relatifs a I'allocation dg capteur.
Le ngmbre maximal de caractéres est limité par la longueur de sentencemiaximale et par la longueyr d'autres
chamjps.
Typp de syiteme d.e détection Premier indicateur de division | Deuxiéme indicateur de|division
d'incendie
Identificpteur | Catégorie de systéme
FD Détecteur incendie Numéro/lettre de zone. Il peut Numéro de boucle. Il peu
générique, peut étre I'un | également s'agirdd'un également s'agir d'un autte
de ceux indiqués identificateur<d'unité principale du |identificateur de sous-systéme de
ci-dessous. systeme deicommande et de commande et de surveillapce, par
- surveillapce, par exemple exemple numéro sous-central.
FH Détecteur de type de numérd/iettre central d'incendie.
chaleur
FS Détecteur de type de
fumée
FD Détecteur de fumée et
chaleur
FM Point d'appel ftanuel
GD Tout détecteur de gaz Comme ci-dessus Comme ci-dessus
GO Détecteur'd'oxygéne
gazeux
GS Deétecteur de sulfure
d'hydrogéne gazeux
GH Détecteur d'hydrocarbure
gazeux
SF Commutateur de flux Comme ci-dessus Comme ci-dessus
d'extincteur
SV Vanne de décharge
manuelle de I'extincteur
CO Libération manuelle de Comme ci-dessus Comme ci-dessus
Co,
oT Autre Comme ci-dessus Comme ci-dessus
Pour les unités commandées depuis le systéme d'alarme d'incendie (généralement tous les types FD, FH, FS, FD
et FM), les indicateurs de division normale doivent correspondre a une zone d'incendie et un numéro de boucle.
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8.3.37 FSI - 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.

$--F S0, xxxxxx, ¢, x,a*hh<CR><LF>

\— Indicateur d'état de sentence
Niveau de puissance, 0 = veille,
1 =le plus bas,
9 = le plus élevé

—1

L

— Fréquence de réception 2%

— Fréquence d'émission 2%

Commentpires:
1) Mode de fonctionnement:

d 9 F3E/G3E, simplex, téléphone;
F3E/G3E, duplex, téléphone;
J3E, téléphone;

HI3E, téléphone;
= F[IB/J2B FEC NBDP, télex/téléscripteur;
F[IB/J2B ARQ NBDP, télex/téléscripteur;
t = F1B/J2B réception uniquement, téléscripteur/DSC;
w = H1B/J2B, téléscripteur/DSC;
x = AflA, Morse, magnétophone;
= A1A Morse, manipulateur Morse/casque;

F1C/F2C/F3C, télécopieur.

Chanjp nul pour aucune information,
2) Les fféquences doivent étre par paliers de 100 Hz.

Canapx de téléphone MF/HF avec pour premier chiffre 3, suivi des numéros de canaux UIT avec zéros|a gauche
si négessaire. Canaux de télétype MF/HF avec pour premier chiffre 4. Le deuxiéme chiffre et le troisieme chiffre
indiglient les bandes de_fréquence, et les quatrieme a sixieme chiffres indiquent les numéros de capaux UIT,
chacyn présente des zéros a gauche si nécessaire. Canaux VHF avec pour premier chiffre 9, suivi d'up zéro. Le
numéro suivant est "1%, qui indique que la fréquence d'émission de la station du navire est en cours dlutilisation
comne une fréquence'de canal simplex, ou "2", qui indique que la fréquence d'émission de la station gotiére est
en cours d'utilisation comme une fréquence de canal simplex; "0" autrement. Les trois chiffreg restants
correppondent,aux numéros de canaux VHF qui commencent par des zéros si nécessaire.

3) Pour ]es fréquences par paires, seule la fréquence d'émission nécessite d'étre incluse; le champ de la fréquence
de réfeption est nul. Pour les fréquences de réception seulement, le champ de fréquence d'émission doit étre
nul.

4) Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des parameétres actuels ou des
paramétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sans "C" n'est
pas une commande.

8.3.38 GBS - Détection de défaillance du satellite GNSS

Cette sentence est utilisée pour prendre en charge la surveillance autonome de I'intégrité du
récepteur (RAIM, Receiver Autonomous Integrity Monitoring). 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 I'utilisateur du systéme. Avec la RAIM dans le récepteur GNSS, le
récepteur peut isoler des défaillances au niveau des différents satellites 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
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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 navigation. En général, ces observables prennent la forme de satellites
redondants supplémentaires.

Si seul GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS ou NavIC (IRNSS) est utilisé pour la solution de
position rapportée, I'identificateur de I'émetteur est respectivement GP, GL, GA, GB, GQ ou Gl
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>

LL Identificateur du signal GNSS
Identificateur du systéeme GNSS 2
Ecart-type par rapport 4 I'estimation de biais

Estimation de biais sur le satellite défectueux le plus |probable
(en métres)

— Probabilité d'une détection manquée;pour le satellite défgctueux
le plus probable

L— Numéro d'identificateur du satellité\.défectueux le plus probabje 2

“— Erreur attendue en altitude "

— Erreur attendue en longitude
— Erreur attendue en latitude "

—Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé.a cette sentence

Commentpires:
1) Erreur attendue en métres due au biais, avec bruifi= 0.

2) Numgros d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition dg numéros
d'identificateurs de satellites lors de I'utilisation de plusieurs systémes satellites, la convention suivante a été
adopiée.

a) Ues satellites GPS sont identifiés(par leurs numéros PRN, qui s'étendent de 1 a 32.

b) Ues numéros 33 a 64 sont réseryés aux satellites SBAS. Les numéros PRN du systeme SBAS sont compris
gntre 120 et 138. L'écart entre l'identificateur SBAS SV et le numéro de PRN SBAS est 87. Un numéro de
HRN SBAS de 120 moins,'87 donne l'identificateur SV de 33. L'ajout de 87 a l'identificateur SV| donne le
numéro de PRN SBAS.

L

es numéros 65 a 96 _sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifiés par le
numéro d'emplacéement de satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 24 pour la
gonstellation/Compléte de GLONASS composée de 24 satellites. Cela donne une plage comprisg entre 65
gt 88. Les nuoméros allant de 89 a 96 sont disponibles si les numéros d'emplacement supérieurs|a 24 sont
ttribués_a.des satellites en orbite.

d) oirJe.commentaire 3) concernant les autres systéemes GNSS qui ne sont pas répertoriés en a), ) ou c) ci-
essls pour déterminer la signification de I'identificateur de satellite lorsque l'identificateur d'émptteur GN

e tH

3) L'identificateur du systeme GNSS identifie le systéme selon le tableau ci-dessous. Il convient de garder en
vigueur un systéme de numérotation existant, comme cela est mentionné ci-dessus.

4) L'identificateur du signal GNSS identifie le signal/canal selon le tableau ci-dessous.
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Systéme

Identificateur
du systéme

Identificateur du satellite

Identificateur
du signal

Signal/Canal

GPS

1 (GP)

1a99

1 a 32 est réservé pour GPS
33 a 64 est réservé pour SBAS
65 a 99 est indéfini

Tous les signaux
L1 C/A

L1 P(Y)

L1 M

L2 P(Y)

L2C-M

L2C-L

L5-1

© Oo|IN O g » WO DN

aF

L5-Q

Réservé

GLONA$S

2 (GL)

1299

1 a 32 est indéfini

33 a 64 est réservé pour SBAS
65 a 99 est réservé pour

GLONASS

aF

Tous les signaux
G1C/A

G1P

G2 C/A
GLONASS (M) G2 P

Réservé

GALILED

3 (GA)

1a99

1 a 36 est réservé pour
SV Galileo

37 a 64 est réseryve pour
Galitleo SBAS

65 a 99 est'indéfini

aF

Tous les signaux
Eb5a

E5b

E5 a+b

E6-A

E6-BC

L1-A

L1-BC

Réservé

BDS
(systeme

BeiDou)

4 (GB)

1a99

1 a 64 est réservé pour BDS

65 a 85 est réservé pour BDS
SBAS

86 3 99 est indéfini

. w N

Tous les signaux
B1l
B1Q
B1C
B1A

O O W » © oo N o O

B2a
B2b
B2 a+b
B3l
B3Q
B3A
B2l
B2Q

Réservé



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © IEC 2024 — 255 -
Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
QZSS 5(GQ) 1499 0 Tous les signaux
1a 10 est réservé 1 L1 C/A
pour les satellites 2 L1C (D)
Qzss
11 a 99 est indéfini 3 L1C (P)
4 L1S
5 L2C-M
6 L2C-L
[ Lo-1
8 L5-Q
9 L6D
A L6E
BaF Réservé
NavIC 6 (GI) 1a99 0 Tous les signaux
(IRNSS) 1a 15 est réservé 1 L5-SPS
pour NavIC (IRNSS) 2 S-SPS
16 a 32 est indéfini 3 L5-RS
33 a 64 est réservé pour SBASY | 4 S-RS
65 a 99 est indéfini 5 L1-SPS
6aF Réservé
RESERVE 7aF
8.3.39 | GDC - Correction différentielle GNSS
Cette sentence est utilisée pour consigner les données de correction différentielle GN$S.
La sentence GDC foufnjt’le numéro d'identificateur du satellite, l'identificateur du systeme
GNSS, [I'identificateur -du signal GNSS, la correction de la pseudodistance, I'éditjon des
données, I'époque’du GNSS, le comptage Z modifié, ainsi que I'UDRE (User Differentigl Range
Error, efreur de(plage différentielle de I'utilisateur). La sentence GDC contient des inforjmations
pour la ¢orrection différentielle d'un satellite par émission. Le nombre total de sentenced émises

etle nur[néro de sentence émis sont indiqués dans les deux premiers champs.

Si le récepteur GNSS utilise des données corrigées de maniére différentielle pour un ou

plusieurs systémes GNSS,

correspondant:

utiliser

les sentences GDC avec

I'identificateur d'émetteur

e GP pour représenter les satellites GPS et leurs corrections différentielles;

e GL pour représenter les satellites GLONASS et leurs corrections différentielles;

e GA pour représenter les satellites Galileo et leurs corrections différentielles;

e GB pour représenter les satellites BDS et leurs corrections différentielles;

e GQ pour représenter les satellites QZSS et leurs corrections différentielles;

e Gl pour représenter les satellites NavlC (IRNSS) et leurs corrections différentielles.

Les champs "ldentificateur de I'émetteur” et "ldentificateur du signal" de la sentence identifient
le GNSS et le signal satellite corrigés.
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L'identificateur d'émetteur GN ne doit pas étre utilisé.

Cette sentence doit étre émise en réponse a une sentence de requéte normalisée (voir 7.3.5),
avec une réponse pour la correction différentielle de chaque satellite utilisé, ce qui donne une
ou plusieurs sentences GDC. En I'absence de corrections différentielles existantes, la réponse
doit alors étre une sentence NAK avec le code de motif 49 et le texte descriptif "aucune
correction différentielle"”.

$--GDC,X. X, X X, X X, XX, X.X, X.X,X.X,X.X,X.X,h*hh <CR><LF>

Comment

1

2)

3)

4)

5)

6)

7)

l—Identiﬁcateur du signal GNSS 9
Erreur de plage différentielle de I'utilisateur (UDRE) ®

Lors
plusig
total
sentd

Le ch
corre
différ
Galildg
sente

Num¢g
d'idef]
systé|
Corrg
s'agif]
facult
indiq
Editiq
de lo
- H

— Comptage Z modifié
Epoque du GNSS ©

_ Edition des données 9

— Correction de la pseudodistance #
—Numéro d'identificateur du satellite *
— Nombre total de satellites avec corrections 2

— Numeéro de sentence, 1499 "

— Nombre total de sentences nécessaire pour ce message, 1@99

hires:

e I'envoi d'un message complet, les corrections différentielles satellites peuvent nécessiter I'én
urs sentences, contenant toutes des formats de champs identiques. Le premier champ spécifie
de sentences, valeur minimale 1. Le deuxiéme€ ‘champ spécifie I'ordre de cette sentence (n
nce), valeur minimale 1. Ces champs ne doivent'pas étre nuls.

amp de données "Nombre total de satellites avec corrections" identifie combien de satellite
Ctions différentielles sont signalés. Sonf\inclus tous les systémes GNSS utilisés avec des c
entielles. Par exemple, si des corrections différentielles sont apportées a 6 satellites GPS et a 4
o, alors ce "nombre total de satellites avec corrections" est réglé sur 10 et est inclus dans
nces GDC.

ros d'identificateur de satellite> Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition deg
tificateurs de satellites lors de I'utilisation de plusieurs systemes satellites, le numéro du satd
me GNSS associé sont identifiés par l'identificateur de I'émetteur de la sentence GDC.

ction de la pseudodistance. Ce champ fournit les données de correction de la pseudodistance I
d'un champ numeérique flottant de longueur variable, ou la virgule et la fraction décimale assd
atives si la résalution totale n'est pas nécessaire. Les unités sont des metres. L'identificateur
e le type d'obsérvation (fréquence, plage de codes ou phase porteuse).

n des dofnnées. Il s'agit de I'édition des données de correction DGNSS. Il s'agit d'un champ de
hgueur«wvariable sans unité.

our BDS B11/ B21/B3I, Edition des données = mod (toc / 720, 240)

ission de
e nombre
Lméro de

5 et leurs
brrections
satellites
outes les

numeéros
tllite et le

DGNSS. Il
ciée sont
du signal

données

- A

our BDS B1C/B2a/B2b, Edition des données = IODE

Epoque du GNSS. Il s'agit d'un champ défini par un entier de longueur variable. Chaque GNSS peut présenter
différentes dates/heures de début sur lesquelles est fondée I'heure de la semaine. L'identificateur de I'émetteur
de la sentence GDC identifie le GNSS. Heure de la semaine (pour tous les GNSS a I'exception de GLONASS)
en unités de secondes. Heure du jour (pour GLONASS) en unités de secondes. L'époque de début du systéme
GNSS est définie ci-dessous.

1. GP: (GPS) L'époque de début est 0 h 00 UTC (minuit) du 5 au 6 janvier 1980.

2. GL: (GLONASS) "Heure du jour" est I'unité naturelle de mesure du temps pour GLONASS. Le temps du
systéeme GLONASS étant fondé sur UTC qui inclut des secondes intercalaires positives, la spécification du

d

ébut de la semaine ne définit pas une échelle de temps continue pour GLONASS.

3. GA: (Galileo) L'époque de début est 0 h 00 UTC le dimanche 22 ao(t 1999 (minuit entre le 21 et le 22 aodt).
4. GB: (BDS) L'époque de début est 0 h 00 UTC le 1°" janvier 2006.
5. GL: (NavIC) L'époque de début est 23:59:47 UTC le 21 aolt 1999.

Comptage Z modifié. Il s'agit d'un champ numérique de longueur variable avec une plage comprise entre 0 et 3
599,4, en unités de secondes.
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8) Erreur de plage différentielle de I'utilisateur (UDRE). Il s'agit d'un champ numérique de longueur variable avec
une plage comprise entre 0 et 150, en unités de métre.

9) L'identificateur du signal GNSS est indiqué dans le tableau ci-dessous. L'identificateur de I'émetteur de la
sentence identifie le systéme et I'identificateur du signal GNSS identifie le type de signal/canal corrigé. Ce
champ ne doit pas étre un champ nul.

Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GPS 1(GP) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A
33 a 64 est réservé pour SBAS | 2 L1 P(Y)
65 a 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 Lo+t
8 L5-Q
9aF Réservé
GLONA$S 2 (GL) 1a99 (0] Tous les signaux
1 a 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 & 64 est réservé pour SBAS | 2 G1P
65 a 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5aF Réservé
GALILED 3 (GA) 1a99 0 Tous les signaux
1 4,36 _est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 a 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 a 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8aF Réservé
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Systéme

Identificateur
du systéme

Identificateur du satellite

Identificateur
du signal

Signal/Canal

BDS
(systéeme

BeiDou)

4 (GB)

1a99

1 a 64 est réservé pour BDS

65 a 85 est réservé pour BDS
SBAS

86 a 99 est indéfini

Tous les signaux
B1l

B1Q

B1C

B1A

B2a

B2b

B2 a+b

O O W > © ol o a » 0N

aF

B3l
B3Q
B3A
B2l
B2Q

Réservé

QZSS

5 (GQ)

1a99
1a 10 est réservé

pour les satellites
QZSS

11 & 99 est indéfini

W > © ® N O o b~ W

aF

Tous les signaux
L1 C/A
L1C (D)

L1C (P)
L1S
L2C-M
L2C-L
L5-I
L5-Q
L6D
L6E

Réservé

NavIC
(IRNSS)

6 (G1)

1a99
1a 15 est réservé

pour NavIC (IRNSS)
16 a 32 est indéfini

o

Tous les signaux
L5-SPS

S-SPS

L5-RS

33 a 64 est réservé pour SBAS
65 a 99 est indéfini

D MO DN

S-RS
L1-SPS

Réservé

RESERVE

7aF
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8.3.40 GEN - Informations binaires génériques

Cette sentence fournit un moyen d'émettre des informations binaires génériques (par exemple
le statut d'affichage de lampe). Cette sentence est congue pour une utilisation efficace de la
bande passante.

En général, le décodage et l'interprétation appropriés de données binaires nécessitent un acceés
a des informations élaborées et maintenues en dehors du présent document. Le présent
document contient des informations qui décrivent la maniére dont les données doivent étre
codées, décodées et structurées. La signification spécifique des données binaires est obtenue
en dehors du présent document.

Les donnees bmalres generiques encapsuiees sont "constderees comme une matrice|linéaire
de 216 (65 536) entités a 16 bits. La sentence GEN spécifie un nouveau content™pour un
maximum de huit entités consécutives a 16 bits indexées dans la matrice par le premierfchamp.

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

L L Champ binaire encapsulé "n" 39
Nombre variable de champs binaires €ncapsulés 45
Champ binaire encapsulé 3%
Horodatage 2

— Index de premier champ binaire encapsulé dans une sentence "%

Commenthires:

1) IndexX du premier groupe dans la sentence GEN. Une adresse est représentée sous format hexadécimpal dans la
plagg HEX comprise entre 0000 et FFFF. L'adresse a\16.bits est formatée comme un champ HEX a 4 daracteres
fixes.

2) |l 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 format¢e comme
un chlamp HEX a 4 caracteres fixes. |l peut\s’agir d'un champ nul.

4) Chanp binaire encapsulé répété facultatif. Chaque répétition augmente I'index de un. Jusqu'a sept rgpétitions
sont possibles, pour un total de 128\bits par sentence.

5) a) Ues valeurs de champ HEX a 4-caractéres utilisées dans cette sentence sont interprétées commgq suit:

hhhh{ = it e plus sleve)[ 1511211 3][12]...[31[2][11[0] (bit le plus bas)
U—LL Chiffre hexadécimal le moins significatif
Chiffre hexadécimal le plus significatif

b) LUexemple ci-dessous montre 10 groupes d'informations d'état. La valeur du champ HEX a 4 cargctéres de
(123 poeur le premier groupe d'état générique encapsulé a I'adresse HEX 0000 est interprétée cqmme une
vialetr’a 16 bits avec les bits 0, 1, 5 et 8 fixés. Le statut depuis la source est envoyé en deux senftences:

$VRGEN,0000,011200.00,0123,4567,89AB,CDEF,0123,4567,89AB,CDEF*64<CR><LF>
$VRGEN,0008,011200.00,0123,4567*6C<CR><LF>

8.3.41 GFA - Exactitude et intégrité du relevé GNSS

Cette sentence est utilisée pour rapporter les résultats de la qualité et du contréle d'intégrité
des données, associés a une solution de position a d'autres systémes, et pour apporter des
conseils a I'utilisateur du systéme. Si seulement une unique constellation (GPS, GLONASS,
GALILEO, BDS, QZSS ou NavlC (IRNSS)) est utilisée pour la solution de position rapportée,
I'identificateur de I'émetteur est respectivement GP, GL, GA, GB, GQ ou Gl et les données
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 parameétres relévent
de la solution combinée. Cette sentence fournit les données de qualité relatives au relevé de
position et elle doit étre associée a la sentence GNS.
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$--GFA, hhmmss.ss,X. X, X. X, X. X, X.X,X.X,X.X,X.X,c--C*hh<CR><LF>

Comment

1) Degr¢s a partir du nord vrai.

L ‘— Statut d'intégrité ¥
Niveau d'exactitude choisi (m) 2

Ecart-type de I'altitude (m)

— Ecart-type du demi-petit axe de I'ellipse d'erreur (m)
L Ecart-type du demi-grand axe de l'ellipse d'erreur (m)
— Niveau de protection vertical (m)

— Niveau de protection horizontal (m)

L— Temps UTC du relevé GNS associé a cette sentence

Orientation de demi-grand axe de I'ellipse d'erreur (degrés) "

Bires:

2) Les ¢gxigences relatives au niveau d'exactitude choisi et a l'intégrité associée (limite_d'alerte, limite [du risque
d'intégrite, continuite, délai pour déclencher I'alarme) doivent étre conformes a la
Réso|ution OMI A.915(22):2001, Annexe 2.

3) Le cHamp de statut d'intégrité est un champ de caractéres de longueur variable indiquant le statut defs sources

d'inté|
et ca
diffus
statu
que |

nul ef
V=N
S =S
C=A
U=N

8.3.42

NOTE |

Temps,
tous les
la sente]

grité variables, dont trois sont actuellement définis; RAIM (premier caractére), SBAS (deuxiéme
ion terrestre ou autres canaux d'intégrité des systemes satellites){sont ajoutées a la norme, le

ordre des caractéres du champ de statut d'intégrité soit maintenu. Ce champ ne doit pas étre
les caractéres doivent prendre I'une des valeurs suivantess

'est pas utilisé;

écurisé (si l'intégrité est disponible et HPL<HAL);

ttention (si I'intégrité n'est pas disponible);

on sécurisé (si l'intégrité est disponible et HPL>HAL).

Positioning System)
s'agit d'une sentence déconseillge.qui a été remplacée par GNS.

position et données liées aux données fixes pour un récepteur GPS. Il conv
récepteurs du systéme mondial de navigation par satellite, y compris les GPS,
nce GNS dans lesnouvelles conceptions de matériels.

dentificateur-de-station de référence différentielle, 0000-1023 —

Age des données différentielles GPS 2 —
Unités de la séparation du géoide, en metres —

Séparation du géoide 3’—|

aractere)

hal d'intégrité de Galileo (GIC) (troisieme caractére). Si des sources, d'intégrité supplémentaireq (a savoir

thamp de

d'intégrité est étendu. Les nouvelles sources d'intégrité doivent @oujours étre ajoutées a droite}, de sorte

ln champ

GGA - Données de relevé du systéme mondial de localisation (GPS, Global

ent que
utilisent

Altitude de I'antenne au dessus/ au dessous

Affa

Ll Ee’ Alolit, ol =L $ Y
T <2 W dIiuUues W antcinie, Cirineice

du niveau moyen de la mer (géoide)

iblissement de la précision horizon’tale_|

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

L Nombre de satellites utilisés, 00 - 12,
peut étre différent du nombre en vue
Indicateur de qualité GPS "

Longitude E/O
Latitude N/S

— UTC de position
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Commentaires:

1)

2)

3)

8.3.43 | GLL - Position géographique — Latitude/longitude

Tous les indicateurs de qualité GPS dans les caps 1 a 8 sont considérés comme "valides". Le cap "0" est le seul
indicateur "invalide". Le champ relatif a I'indicateur de qualité GPS ne doit pas étre un champ nul.

0 = relevé indisponible ou non valide

1 = mode SPS GPS

2 = mode SPS, GPS différentiel

3 = mode PPS GPS

4 = cinématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes
5 = RTK flottant. Systeme satellite utilisé en mode RTK avec une solution flottante

6 = mode estimé (navigation a I'estime)

7 = mode entrée manuelle

8 = mode simulateur

Tempgs en secondes depuis la derniére mise a jour SC104 de type 1 ou 9, champ nul lorsque |e(DGPY n'est pas
utilisg.

Séparation du géoide: la différence entre la surface ellipsoide de la Terre WGS-84 et la surface du nivejau moyen
de lajmer (géoide), "-" = surface du niveau moyen de la mer inférieure a la surface ellipsoide WGS-8#.

Latitudg et longitude de la position d'un navire, heure du relevé,'de position et statyt. Cette
sentence peut étre utilisée pour toute méthode de relevé de position, par exemple tgrrestre,

inertiellg, satellite, etc., ou pour toute combinaison de ces méthodes.

$--GLL[lI.1l,a,yyyyy.yy,a,nhmmss.ss,A a*hh<CR><LF>

Commenthpires:

1)

2)

L Indicateur de mode "2
Statut ? A =données valides V = données non valides
UTC de position
Longitude, E/O

Latitude, N/S

Indic@teur de mode du systéme de.positionnement:
A = Autonome;
= Qifférentiel;

0
Mode estimé (navigation a I'estime);
B

ntrée manuelie;

D
E
M
S = Simulateur;

N = Qonné€s non valides.

Noten qu¥il ,est nécessaire que le matériel récepteur fasse preuve de prudence en utilisant la position fpndée sur

d d i E _MetS diffé 1 i i t At d 18 - i
les ss—depositionE- r=y —carpourdifferentes raisons, ceux-cipeuvent ne pas sire adaptesa certaines

fonctions de navigation.

Le champ d'indicateur de mode compléte le champ d'état (champ 6). Le champ de statut doit étre mis a V = non
valide pour toutes les valeurs de mode de fonctionnement, sauf pour A = Autonome, D = Différentiel et E = Mode
estimé (navigation a I'estime) lorsque la position estimée est valide et adaptée a la navigation. Les champs
relatifs au statut et a I'indicateur de mode du systéme de positionnement ne doivent pas étre des champs nuls.

8.3.44 GNS - Données de relevé GNSS

Données de relevé de systémes de navigation par satellites simples ou combinés (GNSS).
Cette sentence fournit des données de relevé pour GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS,
NavliC (IRNSS) et de futurs systémes satellites possibles et systémes combinant ces
possibilités. Cette sentence peut étre utilisée avec l'identification de I'émetteur des systemes
combinés GP pour GPS, GL pour GLONASS, GA pour Galileo, GB pour BDS, GQ pour QZSS,
Gl pour NavilC (IRNSS) et GN pour GNSS, ainsi qu'avec de futurs identificateurs. Certains
champs peuvent étre des champs nuls pour certaines applications, comme cela est décrit
ci-dessous.
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Si un récepteur GNSS est capable de générer simultanément une position a I'aide de systémes
satellites combinés ainsi qu'une position a l'aide d'un seul de ces systémes satellites, alors des
sentences $GPGNS, $GLGNS, etc. peuvent étre utilisées séparément pour rapporter les
données calculées a partir des différents systémes.

Si un récepteur GNSS est configuré pour utiliser plusieurs systémes satellites, mais que pour
une raison quelconque un ou plusieurs de ces systémes ne sont pas disponibles, il peut alors
continuer a déterminer les positions a I'aide de $GNGNS et utiliser l'indicateur de mode pour
montrer quels systémes satellites sont utilisés.

$-- GN$, hhmmss.ss,lllLILa,yyyyy.yy,a,c--C,XX,X. X, XX, X.X,X.X,X.X,@*hh<CR><LF>

Commenthires:

1)

Indicateur d'état de navigation ¥ —
Identificateur de station de référence différentielle 2 —

Age des données différentielles
Séparation du géoide, m ¥ \l

Altitude de l'antenne, m,
re: niveau moyen de la mer (géoide) _l

L HDOP
Nombre total de satellites utilisés, 00-99
“— Indicateur de mode "
Longitude, E/O
Latitude, N/S

— UTC de position

Indicateur de mode. Type de champ & caractéres-valides de longueur variable dont les trois premiers qaractéres
sont pctuellement définis. Le premier caractére’indique I'utilisation de satellites GPS, le deuxiémle indique
I'utiligation de satellites GLONASS, le troisieme indique I'utilisation de satellites Galileo, le quatriéme|caractére
indiglie I'utilisation de satellites BDS, le cinguiéme caractére indique l'utilisation de satellites QZSS et |e sixiéme
caradtére indique ['utilisation de satellités NavIC (IRNSS). Si un autre systéme satellite est ajouté a|la norme,
I'indigateur de mode est étendu avecdes caractéres supplémentaires. Les nouveaux systémes satellit¢s doivent
toujolirs étre ajoutés a droite, de ySorte que I'ordre des caractéres dans l'indicateur de mode spit: GPS,
GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIC (IRNSS) et autres systémes satellites futurs. Les caractérgs doivent
prendre I'une des valeurs suivantes:

A = Autonome. Systéme_satellite utilisé en mode non différentiel dans un relevé de position;

D = Différentiel. Systéme-satellite utilisé en mode différentiel dans un relevé de position;

E = Mode estimé (navigation a I'estime);

F = RTK flottant. Systéme satellite utilisé en mode cinématique temps réel avec des nombres entiers flottants;
M = NModeentree manuelle;

N = Aucunsrelevé. Systeme satellite non utilisé dans le relevé de position, ou relevé non valide;

P = Précis. Sysiéme satiellite ufilisé en mode précision. Le mode 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 systéeme satellite utilisé en mode fréquence
multiple, par exemple en mode positionnement par point précis (PPP);

R = Cinématique en temps réel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixes;
S = Mode simulateur.

Le champ relatif a I'indicateur de mode ne doit pas étre un champ nul.

Exemples:

Utilisation d'un récepteur GPS:
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,A,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5S*54<CR><LF>
Egalement possible:
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*1A<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ANN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*54<CR><LF>
Utilisation d'un récepteur GLONASS:
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2)

$GLGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5*06<CR><LF>
Egalement possible:
$GLGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NAN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*48<CR><LF>
Utilisation d'un récepteur Galileo:
$GAGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5S*45<CR><LF
Utilisation d'un récepteur BDS:
$GBGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNNA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*08<CR><LF>
Utilisation d'un récepteur QZSS:
$GQGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,NNNNA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*55<CR><LF>
Utilisation d'un récepteur NavIC (IRNSS):

$G|C 1© 1292240 9 2799 A2EL7A4A N 14990 OL 4L \AJ NNNINNA 144 0. Q 4000
N T T S O e D O N T 2 O U O D OO Y VS TN TN TN TN TN & T O T o ooT

Utilisgtion d'un systéme combiné avec GPS et GLONASS différentiel:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,AD,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5S*26<CR><LF>
Egalgment possible:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,ADN,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23;5*68<CR><LF
Utilisgtion d'un systéme combiné avec GPS différentiel, GLONASS et Galileo:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAA,14,0.9,1005.543,6.5,542)23,S*67<CR><LF3

Dans|l'exemple suivant, la sentence dépasse la longueur de sentence maximate’ de 82 caractéres et ng doit pas
étre (itilisée. Le nombre maximal de tous les caractéres dans une sentencé doit étre de 82, compfenant au
maxium 79 caractéres entre le délimiteur de début "$" ou "!" et le délimiteur de fin <CR><LF>.

Utilisgtion d'un systéme combiné avec GPS différentiel, GLONASS{ Galileo et BDS: Dans cet exemplg, il s'agit
d'une| sentence de 83 caractéres, ol le deuxiéme caractére de la'somme de controle "6" est le 80° carpctére, ce
qui d¢passe l'exigence de 79 caractéres.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,5*26<CR><LK>

Les gentences suivantes représentent une maniére de,fournir les données sans dépasser la lorjgueur de
sentgnce maximale, en indiquant I'age différentiel et {identificateur de station de référence dans une|sentence
distincte. Une autre solution peut consister a réduitre le nombre de chiffres décimaux des informations de
position:

Utilisgtion d'un systéme combiné avec GPS differentiel et GLONASS non différentiel, Galileo et BDS:
$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*0OE<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,,,,5.2,23,S*02<CR><LF>

Utilisation d'un systéme combiné(avec GPS différentiel et GLONASS non différentiel, Galileo, BDS| QZSS et
NavIC€ (IRNSS):

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DAAAAA,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*OE<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,557/5.2,23,5S*02<CR><LF>
Age des données différentielles et identificateur de la station de référence différentielle:

Lorsque I'émetteur-est GN et que plusieurs systémes satellites sont utilisés en mode différentiel,| alors les
champs "Age des)données différentielles" et "Identificateur de la station de référence différentielle” ddivent étre
nuls. [Dans_ge-eas, les champs "Age des données différentielles" et "Identificateur de la station de |référence
différgntielle’) doivent étre fournis dans les sentences GNS suivantes avec les identificateurs d'émettedrs de GP,
GL, GB,\GA, GQ, GlI, etc. Les champs des messages GNS suivants relatifs a la latitude, au N/S, a la Jongitude,
a |'E/'\: - |'=||‘ih|r{a1 ala eépgrﬂﬁnn du gér\'l'r{ﬂ‘ au mnr{n‘ et au HDOP doivent 8tre nuls Cela informe le récepteur
que le champ prend en charge une sentence $GNGMP précédente a I'aide de la méme étiquette temporelle. Le
champ "Nombre total de satellites utilisés" peut étre utilisé dans les sentences suivantes pour désigner le nombre
de satellites utilisés a partir de ce systeme satellite.

EXEMPLE 1: Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant uniquement des corrections différentielles GPS
envoie la sentence GNS suivante.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DA,14,0.9,1005.543,6.5,5.2,23,S*26<CR><LF>

EXEMPLE 2: Un récepteur combiné GPS/GLONASS utilisant a la fois des corrections différentielles GPS et des
corrections différentielles GLONASS peut envoyer trois sentences GNS dans un groupe.

$GNGNS,122310.2,3722.425671,N,12258.856215,W,DD,14,0.9,1005.543,6.5,,,S*0B<CR><LF>
$GPGNS,122310.2,,,,,,07,,,,5.2,23,5*02<CR><LF>

$GLGNS,122310.2,,,,,,07,,,,3.0,23,S*1A<CR><LF>

L'identificateur de station de référence différentielle peut étre identique ou différent pour les différents systémes
satellites.
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a) Age des données différentielles
Pour des données différentielles GPS:

Cette valeur est I'age moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. Lorsque seules
des corrections RTCM SC104 de type 1 sont utilisées, I'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'age 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.

HoUr des donnees direrentielles Galileo:

Cette valeur est I'age moyen des corrections différentielles les plus récemment utilisées. llorsgue seules
des corrections RTCM SC104 de type 41 sont utilisées, I'age est celui de la correction de type #1 la plus
recente. Lorsque des corrections RTCM SC104 de type 42 sont utilisées seules ou combinées|avec des
gorrections de type 41, I'age est la moyenne des corrections les plus récentes pour les satellitegls utilisés.
Ghamp nul si un Galileo différentiel n'est pas utilisé.

3) HDOFW calculé a l'aide de tous les satellites (GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS,”NavIC (IRNSPB) et tout
satellite futur) utilisés dans le calcul de la solution rapportée dans chaque sentepncenGNS.

4) Sépalation du géoide: différence entre la surface ellipsoide de la Terre et la strface du niveau moyen|de la mer
(géoifle) définie par le signal de référence utilisé dans la solution de positieh, <" = surface du niveau moyen de
la mer au-dessous de I'ellipse. Le signal de référence peut étre spécifié dans’la sentence DTM.

5) L'indicateur d'état de navigation est conforme aux exigences de I'lEC(61108 relatives aux "Avertissements et
indicdtions d'état relatifs a la navigation (ou aux défaillances)". Ce\champ ne doit pas étre un champ nul et le
caradtere doit prendre I'une des valeurs suivantes:

S = {écurisé lorsque I'exactitude de positionnement estimé (95'% de confiance) répond au niveau d'¢xactitude
choisi correspondant au mode de navigation.f€el, et lorsque l'intégrité est disponible gt satisfait
aux exigences du mode de navigation réel, 'et' qu'une nouvelle position valide a été cglculée 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 I'exactitude de, positionnement estimé (95 % de confiance) est infdrieure au
niveau d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque
I'intégrité est disponible, mais dépasse les exigences du mode de navigation féel, et/ou
qu'une nouvelle position valide n'a pas été calculée en 1 s pour un engin trad|tionnel et
en 0,5 s pour, un'engin a grande vitesse.

V = Htat de navigation non valide{ le'matériel ne fournit pas d'indication sur I'état de navigation.
8.3.45 [ GRS - Résidus de\variation de la distance GNSS

Cette se¢ntence est utilisee pour prendre en charge la surveillance autonome de I'intggrité du
récepteyir (RAIM). Les' résidus de variation de la distance peuvent étre calculés de deux
maniéres pour ceprocessus. Le cycle d'intégration des mesures de base de la plupart des
filtres d¢ navigation génere un ensemble de résidus, puis les utilise pour mettre a jour |'état de
position|du récepteur.

Ces réslduspewvrenteirerapportés—avecte-GRSmaispisguitsontetéutiiséspour'générer
la solution de navigation, il convient de les recalculer a I'aide de la nouvelle solution afin de
rendre compte des résidus pour la solution de position dans la sentence GGA ou GNS.

Le champ MODE doit indiquer 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 seul GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS ou NavIC (IRNSS) est utilisé pour la solution de
position rapportée, l'identificateur de I'émetteur est respectivement GP, GL, GA, GB, GQ, Gl et
les résidus de variation de la distance relévent du systéme individuel.

Si GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS ou NavIC (IRNSS) 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
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satellites sont utilisés en solution combinée. Le champ de données relatif a l'identificateur du
systéme GNSS identifie le systéme satellite spécifique. Il est important de distinguer les résidus
de ce qui serait produit par une solution de position avec seulement un GPS, GLONASS,
Galileo, etc. En général, les résidus pour une solution combinée sont différents des résidus

pour un

$--GRS,

Comment

1) Sile
d'obt

2) Le sdgns ou le signe du résidu de la variation de distance est déterminé par I'ordre des paramétres uf
du cqlcul. L'ordre prévu est le suivant: résidu de variation de'la distance = variation de la distance
variafion de la distance mesurée.

e solution avec seulement un GPS, GLONASS, Galileo, etc.

Identificateur du signal
Identificateur du systéme GNSS 9

hhmmSs.SS,X, X. X, XX, X.X, XX, X. X, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, h,n*hh<CR><LF>

| |
L

Ceur ordre doit correspondre a lordre des numeros de ldentificateur de satellite dan
Lorsqu'un GRS est utilisé, des GSA et des GSV sont généralement nécessaires,
Champs nuls pour champs non utilisés

Mode: 0 = les résidus ont été utilisés pour calculer la position
donnée dans la sentence GGA ou GNS correspondante

1 = les résidus ont été recalculés aprées le calcul de la position GGAU GNS

— Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé a cette sentence

Bires:

résidu de variation de la distance dépasse +99,9 m, la partie décimale est alors éliminée, p
Enir un nombre entier (—103,7 devient —103). La valeur maximale de ce champ est +999.

Résidus de variation de la distance pour des satellites utilisés dans la solution de navigation 72

s le GSA.

ermettant

ilisés lors
alculée —

3) Lorsque de multiples sentences GRS sont envoyéess;leur ordre d'émission doit correspondre a I'prdre des

sentegnces GSA correspondantes. Les récepteurs doivent procéder a un suivi des paires de sentencq

GRS

4) L'identificateur du signal identifie le signal réel\d¢ la variation de distance selon le tableau ci-dessous.

et rejeter les données si ces paires sont incomplétes.

s GSA et

5) Identfficateur du systeme GNSS, voir le tableau ci-dessous.
Identificateur Identificateur
Systeme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Cana
GPS 1 (GP) 1a99 0 Tous les signaux

1 a 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A

33 & 64 est réservé pour

SBAS 2 L1 P(Y)

65 a 99 est indéfini 3 L1 M
4 L2 P(Y)
5 T2C=-m
6 L2C-L
7 L5-1
8 L5-Q
9aF Réservé
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Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GLONASS 2 (GL) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 a 64 est réservé pour
SBAS 2 G1P
65 a 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5aF Réservé
GALILEQ 3 (GA) Ta 99 0] Tous Tes signaux
1 a 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 a 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 a 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8aF Réservé
BDS 4 (GB) 1a99 0 Tous les signaux
(systéeme 1 a 64 est réservé pour BDS 1 B1l
BeiDou) 65 a 85 est réservé pour 2 B1Q
BDS SBAS 3 B1C
86 a 99 est indéfinj 4 B1A
5 B2a
6 B2b
7 B2 a+b
8 B3l
9 B3Q
A B3A
B B2I
C B2Q
DaF Réservé



https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |IEC 2024 - 267 -
Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
QZSS 5(GQ) 1499 0 Tous les signaux
1a 10 est réservé 1 L1 C/A
pour les satellites 2 L1C (D)
QZSss
11 & 99 est indéfini 3 L1C (P)
4 L1S
5 L2C-M
6 L2C-L
4 LO-I
8 L5-Q
9 L6D
A L6E
BaF Réservé
NavIC 6 (GI) 1a99 0 Tous les signaux
(IRNSS) 1a 15 est réservé 1 L5-SPS
pour NavIC (IRNSS) | 2 S-SPS
16 a 32 est indéfini 3 L5-RS
33 & 64 est réservé pour 4 S-RS
SBAS
65 a 99 est indéfini 5 L1-SPS
6aF Réservé
RESERVE 7aF
8.3.46 | GSA — Dilution de la précision (DOP) d'un GNSS et satellites actifs
Mode d¢ fonctionnement diunrécepteur GNSS, satellites utilisés dans la solution de nayvigation
rapportée par les sentences GGA ou GNS et valeurs DOP.
Si seul GPS ou GEONASS ou Galileo ou BDS ou QZSS ou NavIC (IRNSS) est utilisé| pour la
solution|de position rapportée, l'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, GB, GQ qu Gl, et
les valeprs DOP-Telévent du systéme individuel.
Si GPS | GI'ONASS, 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, une autre avec Galileo et une autre avec BDS, 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. Le champ de données relatif a l'identificateur du
systéeme GNSS identifie le systéme satellite spécifique.
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Identificateur du systéme GNSS 2

$--GSA, a, X, XX, XK, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, XX, X.X,X.X,X.X,h*hh<CR><LF>

Commenthires:

1) Numgros d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de
d'identificateurs de satellites lors de I'utilisation de plusieurs systémes satellites, la convention suiva
adopiée.

a)
b)

d)

2) L'identificateur du systeme GNSS identifie le systéme selon le tableau ci-dessous.

L L VDOP

HDOP
PDOP
Numéros d'identificateur des satellites utilisés dans la solution
Mode: 1 =releve non disponible, 2 = 2D, 3 =3D

— Mode: M = manuel, forcé de fonctionner en mode 2D ou 3D
A = automatique, autorisé & passer automatiquement en 2D/3D

es satellites GPS sont identifiés par leurs numéros PRN, qui s'étendent de 1,a'32.

L

Ljes numéros 33 a 64 sont réservés aux satellites SBAS. Les numéros PRN du)systéme SBAS soij
antre 120 et 138. L'écart entre l'identificateur SBAS SV et le numéro de(PRN SBAS est 87. Un n
HRN SBAS de 120 moins 87 donne l'identificateur SV de 33. L'ajout<de, 87 a l'identificateur SV
numéro de PRN SBAS.
L
n
g
g

es numeéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identi
uméro d'emplacement de satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 3
onstellation compléte de GLONASS composée de 24 satellites; cela donne ainsi une plage comp
5 et 88. Les numéros allant de 89 a 96 sont disponibles'Si les numéros d'emplacement supéri
sont attribués a des satellites en orbite. Le champ relatif’a l'identificateur du systéme GNSS a
pour prendre en compte de nouveaux systemes GNSS*futlirs sans exiger une nouvelle sentence po
nouveau systéme. L'utilisation actuelle de la sentence GSA pour GPS et GLONASS est mai
Iidentificateur du systeme GNSS doit étre défini\en*conséquence pour ces systémes.

Horsque l'identificateur de I'émetteur est GN, I'identificateur du systéme GNSS constitue la seulq
pour déterminer la signification des identificateurs de satellites. Des valeurs de l'identificateur d
GNSS de trois ou plus modifient la signification des numéros d'identificateur de satellite, comm
spécifié dans le tableau ci-dessous. Le{champ relatif a I'identificateur du systéme GNSS ne doit p
ghamp nul.

numéros
nte a été

t compris
uméro de
donne le

iés parle
4 pour la
rise entre
eurs a 24
Bté ajouté
ur chaque
htenue et

méthode
systéme
P cela est
hs étre un

Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Cana
GPS 1 (GP) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est réservé pour GPS 1 L1 C/A

33 a 64 est réservé pour
SBAS

65 a 99 est indéfini

L1 P(Y)
L1 M
L2 P(Y)

L2C-M
L2C-L
L5-1
L5-Q

© o N o o A W N

aF Réservé
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Identificateur

Identificateur

Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GLONASS 2 (GL) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 a 64 est réservé pour
SBAS 2 G1P
65 a 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5aF Réservé
GALILEQ 3 (GA) Ta 99 0] Tous Tes signaux
1 a 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 a 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 a 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8aF Réservé
BDS 4 (GB) 1a99 0 Tous les signaux
(systeme 1 a 64 est réservé pour BDS 1 B1l
BeiDou) 65 a 85 est réservé pour; 2 B1Q
BDS SBAS 3 B1C
86 a 99 est indéfini 4 B1A
5 B2a
6 B2b
7 B2 a+b
8 B3I
9 B3Q
A B3A
B B2l
C B2Q
DaF Réservé
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Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
QZSS 5(GQ) 1499 0 Tous les signaux
1a 10 est réservé 1 L1 C/A
pour les satellites 2 L1C (D)
QZSsSs
11 a 99 est indéfini 3 L1C (P)
4 L1S
5 L2C-M
6 L2C-L
[ Lo-1
8 L5-Q
9 L6D
A L6E
BaF Réservé
NavIC 6 (Gl) 1a99 0 Tous les signaux
(IRNSS) 1a 15 est réservé 1 L5-SPS
pour NavIC (IRNSS) |2 S-SPS
16 a 32 est indéfini 3 L5-RS
33 a 64 est réservé pour 4 S-RS
SBAS
65 a 99 est indéfini 5 L1-SPS
6aF Réservé
RESERVE 7aF

8.3.47 | GST - Statistiques rélatives aux erreurs de pseudodistance GNSS

Cette se¢ntence est utilisée-pour prendre en charge la surveillance autonome de I'inté
récepteyir (RAIM). Les statistiques relatives aux erreurs de mesure de pseudodistance
étre traduites dans le domaine de position afin d'obtenir des mesures statistiques de qu

la solutipn de position.

Si seul GPS_aunGLONASS ou Galileo ou BDS ou QZSS ou NavIC (IRNSS) est utilisé
solution|de position rapportée, I'identificateur de I'émetteur est GP, GL, GA, GB, GQ ¢
les donnégs’ d'erreur relévent du systéme individuel. Si des satellites de systémes n

grité du
peuvent
alité de

pour la
u Gl, et

hultiples

sont utilisés pour obtenir Ta solution de position, I'identificateur d emetteur est GN et Ies 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>

\\ “ |—Ecart—type de l'erreur relative a l'altitude (m)

Ecart-type de l'erreur relative a la longitude (m)
Ecart-type de Il'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 plage

ﬂnmprnnnnnf les psel idodistances-et les corrections DGNSS

8.3.48

Nombre

SNR. Qpatre satellites par émission au maximum. Le nombre total dejsentences émis
numeéro|de la sentence émise sont indiqués dans les deux premiers champs.

Si de multiples satellites GPS, GLONASS, Galileo, BDS, QZSS, NavIC (IRNSS) sont

— Temps UTC du relevé GGA ou GNS associé a cette sentence

GSV - Satellites GNSS en vue

de satellites en vue, nombres d'identificateurs de satellites, élévation, azimut 4

par rapport au processus de navigation. Les signaux d'entrée de la plage

t valeur
es et le

en vue,

utiliser des sentences GSV distinctes avec l'identificatedr d'émetteur GP pour indiquer les

satellites GPS en vue, l'identificateur d'émetteur GL podr indiquer les satellites GLON
vue, I‘idfntificateur d'émetteur GA pour indiquer lesssatellites Galileo en vue, l'ident

d'émett
indiquer

NavIC (IRNSS) en vue. Lorsque plus d'un sighal de variation de la distance est ut

satellite

corresppndant au signal de variation de la @istance.

L'identificateur GN ne doit pas étre_utilisé avec cette sentence.
Identificateur du signal #
F--GSVY, X, X, XX, XX, XX, XXX X e JXX, XX, XXX, XX, h*hh<CR><LF>

ur GB pour indiquer les satellites BDS en‘\wvue, l'identificateur d'émetteur Q

ASS en
ficateur
5Q pour

les satellites QZSS en vue et I'identificateur d'émetteur Gl pour indiquer les satellites

utiliser également des sentences «GSV distinctes avec un identificateur d

|—i— Quatriéme satellite en vue ?

Deuxiéme et troisieme satellites en vue 2

SNR (C/No) 00 & 99 dB-Hz, champ nul en cas d'absence de suivi
Azimut, degrés vrais, 000 a 359

Elévation, degrés, 80° au maximum

lisé par
e signal

=NUmero didentificateur du satellte >’
— Nombre total de satellites en vue

— Numéro de sentence "1 a9

— Nombre total de sentences "1 a9

Commentaires:

1) Lors de I'envoi d'un message complet, les informations satellites 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 premiére sentence.

2) Un nombre variable d'ensembles "Numéro d'identificateur du satellite — Elévation — Azimut — SNR" est admis
jusqu'a un maximum de quatre ensembles par sentence. Les champs nuls doivent étre utilisés pour les
ensembles non utilisés lorsque moins de quatre ensembles sont émis.
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3) Numéros d'identificateur de satellite. Pour éviter le risque de confusion causée par la répétition de numéros
d'identificateur de satellite lors de l'utilisation de plusieurs systémes satellites, 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 SBAS. Les numéros PRN du systéme SBAS sont compris
entre 120 et 138. L'écart entre le numéro d'identificateur du satellite SBAS SV et le numéro de PRN SBAS
est 87. Un numéro de PRN SBAS de 120 moins 87 donne le numéro d'identificateur du satellite 33. L'ajout
de 87 au numéro d'identificateur du satellite donne le numéro de PRN SBAS;

c) les numéros 65 a 96 sont réservés aux satellites GLONASS. Les satellites GLONASS sont identifiés par le
numéro d'emplacement de satellite 64+. Les numéros d'emplacement sont compris entre 1 et 24 pour la
constellation complete de GLONASS composée de 24 satellites; cela donne 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) Identificateur de signal, voir le tableau ci-dessous
Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
GPS 1 (GP) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est réservé pour
GPS 1 L1 C/A
33 a 64 est réservé pour
SBAS 2 LAP(Y)
65 a 99 est indéfini 3 LA M
4 L2 P(Y)
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 L5-Q
9aF Réservé
GLONABS 2 (GL) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 32 est indéfini 1 G1 C/A
33 & 64 est réservé pour
SBAS 2 G1P
65 a 99 est réservé pour 3 G2 C/A
GLONASS 4 GLONASS (M) G2 P
5aF Réservé
GALILEP 3Y(GA) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 36 est réservé pour 1 E5a
SV Galileo 2 E5b
37 a 64 est réservé pour 3 E5 a+b
Galileo SBAS 4 E6-A
65 a 99 est indéfini 5 E6-BC
6 L1-A
7 L1-BC
8aF Réservé
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Identificateur Identificateur
Systéme du systéme Identificateur du satellite du signal Signal/Canal
BDS 4 (GB) 1a99 0 Tous les signaux
1 a 64 est réservé pour 1 B1l
(systéme BDS
BeiDou) 65 a 85 est réservé pour 2 B1Q
BDS SBAS 3 B1C
86 a 99 est indéfini 4 B1A
5 B2a
6 B2b
[4 BDZ dTD
8 B3l
9 B3Q
A B3A
B B2l
C B2Q
DaF Réservé
QZSS 5(GQ) 1299 0 Tous les signaux
1410 est réservé 1 L1 C/A
pour les satellites | 2 L1C (D)
QZSS
11 a 99 est indéfini 3 L1C (P)
4 L1sS
5 L2C-M
6 L2C-L
7 L5-1
8 L5-Q
9 L6D
A L6E
BaF Réservé
NavIC 6 (Gh) 1a99 0 Tous les signaux
(IRNSS 1 a 15 est réservé 1 L5-SPS
pour NaviC 2 S-SPS
(IRNSS)
16 a 32 est indéfini 3 L5-RS
33 a 64 est réservé pour 4 S-RS
SBAS
65 a 99 est indéfini 5 L1-SPS
6aF Réservé
RESERVE 7aF

8.3.49 HBT - Sentence de supervision des cadences "Heartbeat"

Cette sentence est prévue pour indiquer que le matériel fonctionne normalement, ou pour la

supervision d'une connexion entre deux unités.
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La sentence est émise a des intervalles réguliers spécifiés dans la norme de matériel
correspondante. L'intervalle de répétition peut étre utilisé par 'unité de réception afin de régler
la valeur du délai limite pour la supervision de la connexion.

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

U— Identificateur de sentence séquentielle
Statut du matériel 2
Intervalle de répétition configuré "

Commentaires:

1) Intervalle de répétition autonome configuré en secondes. Ce champ doit étre défini comme un champ nul en
réporfSe g ume Tequete (voiT 7 3-5) ST Tette taracterstique e TeponTse & une Tequete estprise e cirange.

2) Matétiel en fonctionnement normal A = oui, V = non.

Ce chhamp peut étre utilisé pour indiquer le statut actuel du matériel. Cela peut étre le résuftat-d'ung fonction
intégrée de l'essai d'intégrité.

3) L'identificateur de sentence séquentiel fournit un numéro d'identification de message de 0 a 9 qui egt assigné
séqug¢ntiellement et est incrémenté pour chaque émission de la sentence. Aprées 9, le'chiffre repasse g 0.

8.3.50 | HCR - Rapport de correction de cap

Cette sgntence est utilisée pour informer de I'état et de la valeur d'tine correction de cag incluse
dans le cap signalé par la sentence THS lorsque la source du cap peut appliquer une cofrection.

Cette s¢ntence nécessite une étroite synchronisation avet la sentence THS. Cette sentence
doit étrd immédiatement envoyée avant chaque sentence THS pour laquelle le champ q'état de
correctipn a changé par rapport a la sentence THS précédente. Pour tous les "gtats de
correctipn”, la sentence HCR doit étre transmise periodiqguement a des intervalles de [1,0 s au
maximum.

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

L\—— Valeur de correction
Etat de correction-3!

Indicateur de mode 2

Cap, en degrés vrais'"

Commenthpires:

1) Valedr de cap pour fequel ce HCR est référencé. Cette valeur ne remplace pas la valeur de cap de la[sentence
THS.|Cette valeur{est utilisée pour la synchronisation entre un débit de données élevé de la senteng¢e THS et
un débit de dennées faible de la sentence HCR.

2) Indicateur(de'mode. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

A = Autoheme

E = Mode estimé (navigation a I'estime)
M = Entrée manuelle
S = Mode simulateur
V = données non valides (y compris le mode veille)
3) Etat de correction. Ce champ ne doit pas &tre un champ 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

4) Valeur de correction incluse dans le cap. Degrés +180,0° avec une décimale. Un champ nul doit étre utilisé
lorsque I'état de correction est N (aucune correction incluse) ou V (non disponible).
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8.3.51 HDG - Cap, déviation et déclinaison

Cap (lecture de détecteur magnétique) qui produit, s'il est corrigé pour des déviations, un cap
magneétique qui produit un cap vrai en cas de décalage par déclinaison.

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

LL Déclinaison magnétique, en degrés E/O 2
Déviation magnétique, en degrés E/O "3
Cap détecteur magnétique, en degrés

Commentaires:

1) Pour gbtenir un cap magnétique: ajouter la déviation vers I'est (E) a la lecture du détecteur magné¢tique;
soustraire la déviation vers l'ouest (O) de la lectare-/du |détecteur
magnétique.

2) Pour gbtenir un cap vrai: ajouter la déclinaison vers l'est (E) au cap magnétique;

soustraire la déclinaison vers I'ouest (O) du capxmagnétique.

3) Les chhamps de déclinaison et de déviation doivent étre des champs nuls s'ils son{_inconnus.
8.3.52 | HDT - Cap vrai
NOTE ll|s'agit d'une sentence déconseillée qui a été remplacée par THS.

Cap rédl du navire, en degrés vrais, généré par tout dispositif ou systeme produisan{ un cap
vrai.

$--HDT,|x.x, T*hh<CR><LF>

‘——L Cap, en degrés vrais

8.3.53 | HMR - Réception du contréle de cap

Cette s¢ntence fournit des donnees a partir des détecteurs choisis par HMS au moygn d'une
unité centrale de collecte de données et les transmet au contréle de cap.
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$—-HMR,c--c,c—-C, XX, X. XA X. XA, a,X.X,a,X.X,A,a,X.X,a,X.x,a*hh<CR><LF>

\ U—Déclinaison, en degrés E/O V¥

Détecteur de déviation 2, en degrés E/O V2

Type Détecteur 2 T = Vrai
M = Magnétique "
Détecteur cap d'état 2: A= Données valides
V = Données non valides

L Détecteur de lecture de cap réel 2, en degrés

Détecteur de déviation 1, en degrés E/O "2

— Type Détecteur 1 T = Vrai
M=—tdagreteate

'— Détecteur cap d'état 1: A = Données valides

V = Données non valides

— Détecteur de lecture de cap réel 1, en degrés

— 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
— Difference définie par HMS, en degrés

— Détecteur cap 2, Identificateur
— Détecteur cap 1, Identificateur

Commenthires:

1) Concqrnant les détecteurs magnétiques utilisés, il convient d'obtenir la déviation pour les détectq¢urs et la
déclinpison de la zone; autrement, ou si ces parametres(sont inconnus, champs nuls.

2) Pour gbtenir un cap magnétique: ajouter la déviation vers I'est (E) a la lecture du détecteur magnétique;
soustraire (la* déviation vers I'ouest (O) de la lecture du [détecteur
magnétigue.

3) Pour gbtenir un cap vrai: ajouterla déclinaison vers I'est (E) au cap magnétique;

soustraire la déclinaison vers I'ouest (O) du cap magnétique.

8.3.54 | HMS - Détermination-du contréle de cap

Deux squrces de cap peuvent étre choisies et la différence maximale admise peut enstite étre
définie.

$--HM9,c--c,c--¢c, xx*hh<CR> <LF>

L Différence maximale, en degrés™

Détecteur cap 2, Identificateur

Commentaires:

1) Différence maximale acceptée entre les deux détecteurs.

8.3.55 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.
La fréquence de mise a jour de ce message doit étre d'au moins 5 Hz.

Cette sentence fournit éventuellement des valeurs de maintien du roulis maximal ainsi que
I'neure de leur réinitialisation. La valeur de maintien du roulis maximal est la valeur indiquée
par l'aiguille des inclinomeétres pendulaires a frottement classiques.
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Lors de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, les champs de date et
heure de la valeur de maintien du roulis maximal sont fournis et I'indicateur d'état de sentence
doit étre réglé sur "C". Lors du réglage du seuil d'alerte de I'angle d'inclinaison, la valeur du
seuil est fournie et l'indicateur d'état de sentence doit étre réglé sur "C". Ces deux commandes
peuvent étre exécutées séparément ou simultanément.

L'indicateur d'état de sentence doit toujours étre réglé sur "R" lors de la notification de I'état
actuel et des données.

En plus des informations correspondant aux exigences de la norme OMI relatives aux
performances des inclinométres électroniques, les écrans d'un inclinométre électronique
peuvent également indiquer les valeurs de maintien du roulis maximal. La valeur de maintien
du rouli$ maximal estTa valeur absolue maximale de TTlamplitude du roulis a babord et & tribord
correspondant a I'heure de derniére réinitialisation de la valeur de maintien du roufis’/maximal.
Les valeurs de maintien du roulis maximal sont indiquées comme étant daovaleur des
inclinométres pendulaires a frottement et sont utilisées pour la prise de décision en| cas de
navigatipn dans des conditions météorologiques défavorables. Les valeurs-facultatiyes sont
prévues|pour permettre d'afficher des informations concernant les valeurs‘de’maintien gu roulis
maximal sur des écrans dédiés ou sur les écrans d'autres systémes_integrés de surveillance

centraligée des outils de navigation.

$--HRM, K. X, X. X, X. X, X. XA, X.X,X.X,hhmmss.ss,xx, xx,xxxx,X, Xx*hh<CR><LF >

Commenthires:

1)

2)

3)

4)

5)
6)

7)

8)

Année de la réinitialisation de la valeur

Indicateur d'état de sentence ¥
Valeur du seuil d'alerte de I'angle d'inclinaison '?
de maintien du roulis maximal 1" —’

L L'—Mois de la-réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal,[01 a 12 '@
Mois de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, 01 a4 31 9
Heure de la r&initialisation de la valeur de maintien du roulis maximal )
Valeur de maintien du roulis maximal, tribord, en degrés ”
Valeur de maintien dwroulis maximal, babord, en degrés ®
Statut ¥
— Amplitude du roulis)tribord, en degrés
— Amplitude du roulis, kabord, en degrés
— Période de roulis, en seeondes 2

— Angle d'inclinaison réel, en degrés "

Anglq d'inclinaison «€¢€l,"angle momentané de roulis référencé par rapport & un navire a niveau cété babord ou
triborfd (valeur positive a tribord, valeur négative a babord).

Période de roulis/temps entre les valeurs maximales successives de I'angle d'inclinaison entre babord et tribord
et vige-versa\(ou dans l'autre sens). Les unités sont des secondes entiéres, avec une virgule facultat|ve et une
décinjale’ de.seconde (1/10 de seconde).

Amplitude du roulis c6té babord sous forme d'une valeur positive, valeur maximale de I'angle d'inclifaison par
rapport a babord du dernier mouvement.

Amplitude du roulis cbté tribord, valeur maximale de I'angle d'inclinaison par rapport a tribord du dernier
mouvement.

Statut, A = données valides, V = données non valides.

Valeur de maintien du roulis maximal c6té babord, valeur maximale de I'angle d'inclinaison par rapport a babord
des mouvements mesurés lors de la derniére réinitialisation avec une résolution minimale de 1°. En I'absence
de données, ce champ doit étre un champ nul.

Valeur de maintien du roulis maximal cété tribord, valeur maximale de I'angle d'inclinaison par rapport a tribord
des mouvements mesurés lors de la derniére réinitialisation avec une résolution minimale de 1°. En l'absence
de données, ce champ doit étre un champ nul.

Heure de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, heure a laquelle les valeurs de maintien
du roulis maximal ont été réinitialisées, heure UTC (heure, minute et seconde). La virgule et les fractions
décimales des secondes ne doivent pas étre utilisées. En I'absence de données, ce champ doit étre un champ
nul. La valeur de maintien du roulis maximal est réinitialisée lorsque ce champ et les champs relatifs au jour, au
mois et a I'année de la réinitialisation contiennent des valeurs, et que l'indicateur d'état de sentence est réglé
sur "C" (voir commentaire 13)).
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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 l'absence de données, ce champ doit étre un champ nul.
La valeur de maintien du roulis maximal est réinitialisée lorsque ce champ et les champs relatifs a I'heure, au
mois et a I'année de la réinitialisation contiennent des valeurs, et que l'indicateur d'état de sentence est réglé
sur "C" (voir commentaire 13)).

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. La valeur de maintien du roulis maximal est réinitialisée lorsque ce champ et les champs relatifs a
I'neure, au jour et a I'année de la réinitialisation contiennent des valeurs, et que l'indicateur d'état de sentence
est réglé sur "C" (voir commentaire 13)).

Année de la réinitialisation de la valeur de maintien du roulis maximal, année au cours de laquelle les valeurs
de maintien du roulis maximal ont été réinitialisées, année UTC. En I'absence de données, ce champ doit étre
un champ nul. La valeur de maintien du roulis maximal est réinitialisée lorsque ce champ et les champs relatifs
a I'heure, au jour et au mois de la réinitialisation contiennent des valeurs, et que I'indicateur d'état de sentence
est réglé sur "C" (voir commentaire 13)).

Seuil|d'alerte de I'angle d'inclinaison, angle momentané de roulis référencé par rapport @ un navire.anijveau coté
babofd ou tribord, (valeur positive a tribord, valeur négative a babord). Le seuil d'alerte de I'angle d'ipclinaison
est reglé lorsque ce champ contient une valeur et que l'indicateur d'état de sentence est régle suf "C" (voir
comnpentaire 13)).

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des paramétres actuels ou des
parameétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un‘champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requétefou a une
dénération autonome).

C = Lja sentence est une commande de configuration pour modifier des parametres. Une sentence sang "C" dans
ge champ n'est pas une commande.

Cap commandé pour conduire un navire. Il s'agit d'unésentence de commande, qui peut étre
utilisée pour fournir des données d'entrée au controleur de cap ou pour rapporter le cap qui a

été commandé.

Les sentences HTC et HTD sont préférentielles pour les nouvelles applications, plutdt que la

sentence HSC.

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

Commenthpires:

1

~ ‘ L Indicateur d'état de sentence

Cap commandé, en degrés magnétiques
Cap commandé, en degrés vrais

Ce champ est uiilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des paramétres actuels ou des
paramétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = Ua'séntence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sang "C" n'est
pas urre commande:

8.3.57 HSS - Systémes de surveillance des contraintes exercées sur la coque

Cette sentence indique les données de mesure du systéme de surveillance des contraintes
exerceées sur la coque.

$--HSS,c—-c,x.x,A*hh<CR><LF>

LL Statut des données (A = données valides, V = données non valides) "
Valeur de mesure
Identificateur de point de mesure

]

Commentaires:

1)

Ce champ ne doit pas étre un champ nul.
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8.3.58 HTC - Commande de contréle du cap/de la route; HTD — Données de controdle

du cap/de la route

HTC est une sentence de commande. Emet un signal d'entrée (HTC) a un contréleur de cap
afin de définir des valeurs, des modes et des références; ou émet un signal de sortie (HTD) a
partir d'un contréleur de cap contenant des informations relatives a des valeurs, modes et
références utilisés.

$--HTC

Etat de la sentence 7

A X X.8.8aXXXXXXXXXXXXXXaa*hh<CR><|F>

$--HTD, A, X.X,2,3,3,X.X,X.,X. X, X.X, X, X. X, X.X,a,A,AA X.x*hh<CR><LF>

\\ L Cap du navire, en degrés

Statut hors route ® A =dans les limiteg
Statut hors cap
Statut du V = limite atteinte
gouvernail ou dépassee
Référence de cap utilisée, T/IM

- Suivi commandé 49, en degrés
L Limite hors route commandée *, en milles marins_(sans signature)

— Cap a suivre commandé ®, en degrés
— Vitesse de virage commandée pour les changements de cap, en */min

— Rayon de virage commandé pour les changements de cap, en milles marins

— Limite hors cap commandée, en degrés (non sighee)
— Limite de gouvernail commandée, en degrés (norsighée)

— Mode virage ® R =rayon contrélé
T = vitesse de virage controlée
N = le virage n'est pas cantrole

— Mode de gouverne choisi ?

— Direction de gouvernail commandée, G/B'= babord/tribord
L Angle de gouvernail commandé, en degrés

| Contournement ", A = utilisé, V = non,utiisé

Commenthires:

1)

2)

3)

Le contournement permet uneicommande directe de 'appareil & gouverner. Dans le contexte de cette
le coptournement désigne~une interruption temporaire du mode de gouverne choisi. Durant cette p
systeme de gouverne est assuré par des dispositifs spéciaux. Tant que le champ "contournement" est|

"A"

les deux champs "mode de gouverne choisi" et "mode virage" doivent étre ignorés par le con

cap/rpute et il convient que ses composantes informatiques fonctionnent comme si la direction man
choisje.

Tous|les modes.de gouverne représentent la direction choisie par un commutateur-sélecteur de direct

une

4entence HTC. Les niveaux de priorité de ces signaux d'entrée et I'utilisation/l'acceptation de

assogiésrdoivent étre définis et documentés par le fabricant.

Les
M =
S

T
]

—
I

Py
n

sentence,
ériode, le
défini sur
réleur de
Lelle était

on ou par
5 champs

nodes de gouverne choisis peuvent étre comme suit.

direction manuelle. Le principal systéme de direction est en cours d'utilisation.

Autonome (commande de cap). Le systéme fonctionne comme un contréleur de cap autonome. Le champ

"cap commandé a conduire" n'est pas accepté comme une entrée.

Commande de cap. L'entrée du cap commandé a conduire provient d'un dispositif externe et le systeme
fonctionne comme un contréleur de cap a distance. Le champ "cap commandé a conduire" est accepté

comme une entrée.

Contrdle de route. Le systéme fonctionne comme un contréleur de route en corrigeant une route regue dans
le champ "route commandée". Les corrections sont effectuées a partir d'erreurs de route supplémentaires

recues (par exemple a partir d'une sentence XTE, APB, etc.).

Commande de gouvernail. Entrée d'angle et de direction de gouvernail commandés a partir d'un

dispositif

externe. Le systéme accepte les valeurs données dans les champs "angle de gouvernail commandé" et
"direction de gouvernail commandée" et contrdle la direction par les mémes moyens électroniques utilisés

pour les modes S, Hou T.

Le mode virage définit la maniére 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 controlés, mais dépendent
uniquement de la manceuvrabilité du navire et des angles de gouvernail appliqués.
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5)
6)
7)
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Le suivicommandé représente la ligne de route (segment) entre deux points de cheminement. Il peut étre modifié
de maniere dynamique lors d'un virage de suivi contrélé le long d'un rayon prédéterminé.

Le statut hors route peut étre généré si le mode de direction choisi est "T".
Les données dans ces champs doivent étre associées a la référence de cap utilisée.

Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des paramétres actuels ou des
paramétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour modifier des parameétres. Une sentence sans "C" n'est
pas une commande.

8.3.59 LR1 - 1% sentence de réponse a longue distance SIA

La sentencs
demandé

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

Commenthpires:

1
2)

3)

8.3.60 | LR2 — 2¢ sentence de réponse a longue distance SIA

armation

és par le caractere d |dent|f|cat|on de fonctlon "A" (v0|r Ia sentence LRF)

l— Numéro de I'OMI, nombre & 9 ¢hiffres ¥
Indicatif d'appel, 1 & 7 caractéres ¥
Nom du navire, 1 a 20 caractéres ¥
MMSI du demandeur (destination de réponse},
MMSI du répondeur
— Numéro de séquence "2

Les tfois champs, numéro de séquence, MMSI du répondeuriet MMSI du demandeur sont toujours foyrnis.

Le numéro de séquence doit étre identique au numéro dé/séquence des sentences LRI et LRF qui sontja I'origine
de ceitte réponse.

Les ¢aracteres qui peuvent étre utilisés sont énumérés dans I'UIT-R M.1371, ASCII 6 bits. Centains des
caradteres acceptables de ce tableau ASCII 4.6bits sont des caractéres réservés indiqués dans le [Fableau 1
de Ig présente norme IEC 61162-1. Ces caractéres doivent étre représentés a l'aide de la méthode "A"
(voir .1.4). Les différents éléments d'information doivent correspondre a un champ nul si l'une|des trois
conditions suivantes est remplie:

— I'élément d'information n'a pas.été-demandé;

— I'¢lément d'information a été demandé, mais n'est pas disponible;

— Ilément d'information a.été demandé, mais n'est pas fourni.

La sentence LR2-‘contient les éléments d'information demandés par les cafactéres

d'identifjcation.de)fonction "B, C, E et F" (voir la sentence LRF).

Vitesse par rapport au fond, en noeuds ¥
Route fond, en degrés vrais ¥
Longitude, E/O 2

$--LR2,x, xxxxxxXXX, XxxxxXxx, hhmmss.ss,llILIL,a,yyyyy.yy,a,x.x, T,x.x,N*hh<CR><LF>

\\ Latitude — N/S #
Heure UTC de la position ¥
Date: jjmmaaaa, 8 chiffres

MMSI du répondeur

Numéro de séquence "2

Commentaires:

1)
2)

Les deux champs, numéro de séquence et MMSI du répondeur, sont toujours fournis.

Le numéro de séquence doit étre identique au numéro de séquence des sentences LRI et LRF qui sont a I'origine
de cette réponse.
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3)

Ce champ doit étre nul si I'une des trois conditions suivantes est remplie:

— I'élément d'information n'a pas été demandé;

— I'élément d'information a été demandé, mais n'est pas disponible;

— I'élément d'information a été demandé, mais n'est pas fourni.

8.3.61

LR3 - 3¢ sentence de réponse a longue distance SIA

La sentence LR3 contient les éléments d'information demandés par le caractére d'identification
de fonction "I, O, P, U et W" (voir la sentence LRF).

$--LR3

Comment

1)
2)

3)

4)

5)

6)

Personnes, 0 a 8191 34 T

T d irg. 31 6)
\lea U-Ravite

Les deux champs, numéro de séquence et MMSI du repondeur, sont toujours fournis.

Le numéro de séquence doit étre identique au numéro de séquence des sentences LRI et LRF qui sont
de ceitte réponse.

Ce ch

— I'elément d'information n'a pas été demandé;
— I'elément d'information a été demandé, mais n'est pas disponible;

— IBlément d'information a été demandé, mais n'est pas fourni.

Nombk

0 = par défaut (non disponible), 8 191 = 8 191 personnes ou plus.
aractéres qui“peuvent étre utilisés sont énumérés dans I'UIT-R M.1371, ASCII 6 bits. Ceerltrains des

Les

caradteres acceptables de ce tableau ASCII a 6 bits sont des caractéres réservés indiqués dans le

de |4

(voir [.1.4)-

Voir |

Bires:

Largeur du navire ¥

Longueur du navire ¥ —]

X, XXXXXXXXX, C--C, XXXXXX,hhmmss.SS,X. X, X. X, XX, X.X,X. X, X.X*hh<CR><LF>

L Navire/cargaison 9
Tirant d'eau ¥
Heure ETA®
Date ETA: jjmmaa ¥
— Destination du voyage, 1 a 20 caractéres®®
— MMSI du répondeur "

— Numéro de séquence "2

amp doit étre nul si I'une des trois conditions suivantes est remplie:

re actuel de personnes a bord, y compris I'équipage: 0 a 8 191:

présente.norme |IEC 61162-1. Ces caractéres doivent étre représentés a l'aide de la mé

UIT#R™M.1371, paramétre "type de navire et de cargaison" pour la plage des valeurs valides de

a I'origine

ableau 1
thode "A"

e champ.

8.3.62 LRF - Fonction SIA a longue distance

Cette sentence est utilisée a la fois lors des demandes d'interrogation et des réponses
d'interrogation a longue distance. La sentence LRF est la deuxiéme sentence de la paire de
demande d'interrogation a longue distance, LRI et LRF (voir la sentence LRI).

La sentence LRF est également la premiére sentence de la réponse d'interrogation a longue
distance. La réponse minimale se compose d'une sentence LRF suivie d'une sentence LR1. La
sentence LR2 et/ou la sentence LR3 suivent 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, les champs 1, 2, 3 et 4 doivent rester tels
que recus 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, xxXxxxXXXX,c--C,C~-C,c--c*hh<CR><LF>

\\ L Statut de réponse de fonction ¥
Demande de fonction, 1 & 26 caractéres 2
Nom du demandeur, 1 a 20 caractéres
MMSI du demandeur
Numéro de séquence,0a 9"

Commentaires:

1) 1l est utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences LRI et LRF. La sentence LRF doit suivre
immédiatement |a sentence LRI et utiliser le méme numéro de séquence. Le processus du demandeur doit

incré
procs
séqusg
2) Lech
de d¢
inclug
carag
d'info
aupré
toute
d'idef]
A=N
0
H

H

C U O T mmQO
T T

\
O
N
L
W =H

3) Lech
de fo
fonct
les c{
carag
2 =in
3 =in
4 = |g

n

8.3.63

nenter le nombre de séquences a chaque création d'une paire LRI/LRF. Aprés que le 9 a été
ssus doit repartir & nouveau de 0. L'interrogation a longue distance n'est pas valide si les ng
bnce LRI et LRF sont différents.

amp de requéte de fonction utilise des caracteres alphabétiques, d'aprés la Résolution OMI A.85
mander des éléments d'information spécifiques. Les éléments d'information spécifiques*sont den
nt leur caractére d'identification de fonction dans cette chaine de caractéres. L'ordre d'apparen
téres dans la chaine n'a pas d'importance. Tous les caracteres sont enpmajuscule. Les
rmations ne sont pas fournis s'ils ne sont pas demandés de maniere spécifique’(méme s'ils sont d
s de I'unité SIA). La Résolution OMI définit l'utilisation de tous les caractéres compris entre A

5 les informations définies ne sont pas disponibles auprées de I'unité SIA. Une liste des d
tification de fonction est donnée ci-dessous, ainsi que les informatiois’démandées:

om, indicatif d'appel et numéro OMI du navire;

ate et heure de composition du message;
osition;

oute fond;

itesse fond;

estination et heure probable d'arrivée (ETA);
irant d'eau;

avire/cargaison;

ongueur, largeur, type du navire;

ersonnes a bord.

amp d'état de réponse de fonetion fournit les caractéres d'état pour les informations relatives a la
hction". Lorsque la demande'dlinterrogation a longue distance est générée, le champ "statut de rg
on" doit étre nul. Les caracteres "statut de réponse de fonction" sont organisés dans le méme
racteres d'identification.de fonction correspondants dans le champ "demande de fonction". Uneg
téres "statut de réponse’de fonction" ainsi que le statut qu'ils représentent est donnée ci-dessol

formations disponibles et fournies dans la sentence LR1, LR2 ou LR3 suivante;
formations ponidisponibles depuis 'unité SIA;

s informations sont disponibles, mais non fournies (c'est-a-dire acces limité déterminé par le ca
avire).

utilisé, le
mbres de

(20), afin
andés en
ce de ces
éléments
sponibles
bt Z, mais
aractéres

demande
ponse de
pbrdre que
liste des
s:

pitaine du

LRF - Interrogation SIA a longue distance

L'interrogation a longue distance de l'unité SIA est réalisée par I'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 l'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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Longitude — E/O (coordonnée sud-ouest) #
Latitude — N/S (coordonnée sud-ouest) 4

$--LRI,x,a,00000000¢ 000000006, LI a, yyyyy . yy,a lILILa, yyyyy.yy,a*hh<CR><LF>

u u— Longitude — E/O (coordonnée nord-est) #
Latitude — N/S (coordonnée nord-est) #
MMSI de destination
MMSI du demandeur

Indicateur de commande 2

— Numeéro de séquence,0a 9"

Comment
1) 1l es
immé|
incré
doit g

L'inte

2) L'indi
comn
nul. |
répor

— I
—
- 1
ou

- 1

Lorsq
géog
3) |l s'ag
cham|
SIA's

4) Laré
sud-g

8.3.64

Cette sq

pires:
utilisé pour lier ensemble les contenus des sentences LRI et LRF. La sentence [KRF d
diatement la sentence LRI et utiliser le méme numéro de séquence. Le processus du demar

menter le nombre de séquences a chaque création d'une paire LRI/LRF. Le processus,de mise en
ugmenter de maniere continue. Aprés que le 9 a été utilisé, le processus doit ‘repartir a nouv,
rrogation a longue distance n'est pas valide si les nombres de séquence LRIllet LRF sont différe

cateur de commande est un caractére unique qui qualifie la demande “d'information. L'indi
ande affecte la logique de réponse de l'unité SIA. L'indicateur de commande ne doit pas étre
orsque l'indicateur de commande est "0", la logique est normale. En fonctionnement "normal”, |
d si:

unité SIA se trouve dans le rectangle géographique fourni;
unité SIA n'a pas répondu au MMSI a l'origine de la demande dans les dernieres 24 h; et

e champ de "destination” MMSI est un champ nul;

e MMSI de I'unité SIA apparait dans le champ de/destination” MMSI dans la sentence LRI.

ue l‘indicateur de commande est "1", I'unité SIA répond si l'unité SIA se trouve dans le
aphique fourni.

it d'un nombre a neuf chiffres qui identifie de maniére unique I'unité SIA spécifique qui doit rép
b doit étre nul lorsque l'interrogationiconcerne une région géographique. Lorsque I'on s'adresse 3
pécifique, les coordonnées géographiques de la région ne doivent pas étre fournies.

hion géographique interrogée_est-un rectangle défini par la latitude et la longitude des angles n
uest. Ces champs doivent étre nuls lors de l'interrogation d'une unité SIA spécifique (voir comme

MOB - Notification'"d'homme a la mer

ntence fournit'ia/notification d'un systéme de surveillance MOB.

Le champ "MMStdu navire" est un champ facultatif qui peut étre préconfiguré dans le d

MOB pog
du navir

ur indiguer le navire d'origine. Les informations de position incluses peuvent ét
e ou _du dispositif MOB lui-méme comme cela est identifié dans le champ 4, "sq

position
MOB, I't
utilisée

bit suivre
deur doit
Iséquence
eau de 0.
his.

Cateur de
Ln champ
unité SIA

rectangle

bndre. Ce
une unité

ord-est et
htaire 2)).

ispositif
e celles
urce de
ispositif

pour définir un point de cheminement MOB ou pour initier un processus d'alerte.

eut étre

Cette sentence peut faire I'objet d'une requéte. 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 qu'une seule requéte puisse entrainer

de multi

ples réponses de sentence MOB.
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Statut de la batterie '
MMSI du navire '@

Vitesse par rapport au fond 9

Route fond, en degrés vrais ® —|

$--MOB,hhhhh,a,hhmmss.ss,x,x,hhmmss.ss, llILIl,a,yyyyy.yy,a,x.x,X.X,xxxxxxxxx,x* hh< CR><LF >

Longitude, E/O 7
Latitude, N/S ™
UTC de position ©

Nombre de jours depuis I'activation ¥

Comment

1)

L'ider
fourn
hexa

I'iden|

2) Le cha

A= N
T=N
M =H
V=N
E=H

3)L'UTC

4)

5)
6)

7)

8)
9)
10)
11)

décin
La so
0=p
1=p
2 -5 3
6 = E|
Le ng
L'heul
décin

Les g

— Source de position MOB 4

— UTC de I'activation MOB 2
- Statut MOB 2

— Identificateur de I'émetteur MOB "

Bires:

tificateur de I'émetteur MOB est un champ de caractéres hexadécimaux/de longueur fixe a 5
t un identificateur unique pour chaque émetteur MOB. Les valeurs ‘qli“ne nécessitent pas cing
écimaux doivent étre précédées par "0" zéro, a savoir, "FF". doit étre représenté par "0
ificateur d'émetteur n'est pas connu, ce champ doit étre nul.

mp statut MOB fournit des informations qui peuvent étre utilisées pour évaluer I'état actuel du M
I0B activé

lode essai

outon manuel

1OB non utilisé

rreur

e I'activation MOB fournit I'heure (hhmmss) de I'activation du dispositif MOB initial. La virgule et
ale associée des secondes ne doiventpas étre utilisées.

urce de position MOB identifie |a~source des informations de position rapportées par cette sente
bsition MOB estimée par le navjre
bsition MOB rapportée par un émetteur MOB
Réservé
freur
mbre de jourstgui‘se sont écoulés depuis I'activation du systéme MOB.

re UTC devla position fournit I'heure (hhmmss) des informations de position. La virgule et |
ale associée des secondes ne doivent pas étre utilisées.

hamps JLatitude et Longitude relatifs a la position sont limités a un maximum de 3 chiffres dég

minu

es™Cela permet d'avoir une résolution de position d'environ 2 m.

Chiffres. I
nombres
DOFF". Si

DB.

a fraction

nce.

A fraction

imaux de

Le ch

amp Route fond est un champ defini par un entier sans virgule ni chiffre decimal, en degres.

Le champ Vitesse par rapport au fond est un champ défini par un entier sans virgule ni chiffre décimal, en nceuds.

Si le numéro MMSI du navire d'origine n'est pas connu, il doit étre défini comme un champ nul.

Le champ Statut de la batterie indique le statut de la source d'alimentation électrique interne du MOB. Ce champ
doit étre nul si le MOB n'est pas en mesure de transmettre le statut de batterie. Les états valides sont:

0=N
1=N
2a5
6=E

iveau correct;
iveau faible;
= Réservé;

rreur.

8.3.65 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.
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$--MSK,x.x,a,x.x,a,x.x,X,a*hh<CR><LF>

|\|\ Indicateur d'état de sentence #
Numéro de canal

Intervalle pour envoyer $ MSS (statut), en secondes "
Débit binaire auto/manuel A/M 2
— Débit binaire de balises (25, 50, 100, 200), en bits/s
— Fréquence auto/manuelle A/M 2
—Fréquence de balises (283,5 a 325,0 kHz)

Comment|
1) Lorsq
2) Si"a
3) Défin

4) Cec
pararn

R =L
c=U
pas u

8.3.66

Rapport
signaux

$-MSS

Comment
1) Défin

En outrd
de requ

pires:

ue les données relatives au statut ne doivent pas étre transmises, ce champ doit étre nul¢
to" est spécifié, le champ précédent est ignoré.

r sur "1" ou champ nul pour les récepteurs a canal simple.

hamp est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des parameétres actue
hétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étrelun champ nul.

2 sentence est un rapport d'état des parameétres actuels (utilisé pour répendre a une requéte).

a sentence est une commande de configuration pour modifier des parametres. Une sentence san{
ne commande.

MSS - Statut du signal de récepteur MSK

signal sur bruit, intensité du signal, fréquence ‘€t débit binaire depuis un réce
de balise MSK.

XXX XX XX X *hh<CR><LF>

1\ LNuméro de canal

Débit binaire de balises (25 bit/s, 50 bit/s, 100 bit/s, 200 bit/s)
Fréquence de balises;283,5 kHz a 325,0 kHz
Rapport signal sur/bruit (SNR), dB
— Intensité du signal (SS), dB/1 pV/m

Bires:

r sur "1" ou champ nul pour les récepteurs a canal simple.

, le récepteur de signaux de balises doit répondre aux requétes a l'aide de la d
bte normalisée (Q). Voir 9.1.7 pour des exemples.

8.3.67

s ou des

"C" n'est

bteur de

emande

-MPW—TFempérature-deteat

$--MTW x.x,C*hh<CR><LF>

8.3.68

L—l— 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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8.3.69
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D, x.x, T x.x,M,x.x,N,x.x, M*hh<CR><LF>

‘ \_L Vitesse du vent, en m/s
Vitesse du vent, en noceuds

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

e vent par rapport a I'étrave/l'axe longitudinal du navire ainsi que la vitesse

u vent,

ces deu
s'agit de

Lorsque
fournied
la vitess
données

EXEMPLH
10 nceudsg
° (si le ng
I'étrave).

EXEMPLH
de 7,07 n
a 225° (si
a partir dg

$--MW

8.3.70

En géné
pas étrg

X informations étant relatives au navire (en mouvement). Aussi appelé vent apf
la vitesse du vent ressentie sur le navire (en mouvement).

le champ de référence est défini sur T (vent théorique/calculé), les donné

e du vent, comme si le navire était stationnaire. Sur un navjre.en mouvem
5 peuvent étre calculées en combinant le vent relatif mesuré €tJa vitesse du na

1: Sile navire avance vers 'ouest a une vitesse de 7 nceuds et side{yvent vient de I'est a une
, le vent relatif est de 3 nceuds a 180°. Dans ce méme exemple, lexvent théorique est de 10 nce
vire s'arréte brutalement, le vent est de 10 nceuds et provient deJla poupe du navire a 180° §

2: Sile navire avance vers l'ouest a une vitesse de 5 neeuds et si le vent vient du sud-est a u
beuds, le vent relatif est de 5 noeuds a 270°. Dans ce méme exemple, le vent théorique est de 7,
le navire s'arréte brutalement, le vent est de 7,07 nosuds et provient de la hanche babord du naVv
I'étrave).

\,X.X,a,X.X,a,A*hh<CR><LF>

|‘ L Statut, A= données valides, V = données non valides

Unités de vitesse duwent,

K =km/h
M =m/s
N = nceuds

Vitesse du vent

— Reéférence, Ri=\relative, T = theorique
—Angle de vent; de'0° a 359°

NAK —-Acquittement négatif

ral, la)jsentence NAK est utilisée lorsqu'une réponse a une sentence de requéte

arent, il

es sont

en précisant I'angle de vent par rapport a I'étrave/l'axe longitudinal.du navire dinsi que

bnt, ces
vire.

itesse de
Lds a 180
partir de

he vitesse
D7 nceuds
ire a 225°

ne peut
e a une

fournie ou lorsqu'une sentence de commande n'est pas acceptée. La répong

sentenc

NAKdoitétre generée en 5.

Il convient que l'utilisation d'une sentence NAK soit spécifiée par la norme de matériel.

Ce champ ne doit pas faire I'objet d'une requéte.

$--NAK,cc,cce,c--¢,x.x,c--c*hh<CR><LF>

l- \- Texte descriptif relatif a un acquittement négatif

Code de motif pour un acquittement négatif 4
Identificateur unique
Données de formatage d'une sentence affectée 2
Identificateur de I'émetteur »
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Commentaires:

1) Identificateur de I'émetteur issu des données de formatage de sentence qui ont causé la génération de la

sente
2) Lesd

nce NAK. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

onnées 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

pe

ut pas étre traitée ou acceptée.

Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

3) L'identificateur unique est utilisé pour l'identification de niveau systéme d'un dispositif, 15 caractéres au
maximum. Il s'agit de l'identificateur unique pour le dispositif générant la sentence NAK, si disponible.

4) Code

s de motif:

0 = fd
1=d
2=d

3=d
6

4=d

~N O O,
] ]
[

"
(2]

8a9
10 =

1=
|

12 a
49 =
Les v
Ce ch
5) Lalo

8.3.71

Cette sentence fournit |¢ statut des feux de navigation, signalé par un contréleur de

navigati
exigés |
d'autres
800 feu
SOLAS

nctionnalité de requéte non prise en charge;
bnnées de formatage de sentence non prises en charge;
bnnées de formatage de sentence prises en charge, mais désactivées;

bnnées de formatage de sentence prises en charge et activées, mais temporairement non dispor
xemple, probléme de champ de données, unité en état d'initialisation ou en état\de diagnostic, ¢

bnnées de formatage de sentence prises en charge, mais la requéte poursces données de forn
entence n'est pas prise en charge;

Cces refusé, pour les données de formatage de sentence exigées;

bntence non acceptée a cause d'une mauvaise somme de contréle;

bntence non acceptée a cause d'un probléme de traitement par le recepteur;
réservés a un usage ultérieur;

he peut pas effectuer I'opération demandée;

he peut pas répondre & la demande ou & la commande a cause d'un probléme de champ de doni
b sentence;

18: réservés a un usage ultérieur;

butre motif comme cela est décrit dans le champ de données 5.

aleurs supérieures a 50 peuvent étre définies par les normes de matériels.
amp ne doit pas étre un champ nul.

gueur de ce champ est contrainfeypar la longueur maximale de sentence.

NLS - Statut des feuxde navigation

pn. Un exemplé de cas d'utilisation concerne le rapport du statut des feux de na
matérielsiou affichages d'un navire. La sentence NLS peut prendre en charge

de JOMI se situe généralement entre 32 et 64. L'attribution et la configura

identific

contrélelurde feux de navigation

pteurs numériques de feux sont généralement définies ou configurées

ibles (par
tc.);

hatage de

ées dans

feux de
vigation

ar le contréleur de feux de navigation a I'enregistreur de données de navigafion et a

environ

K distincts. Par exemple, le nombre de feux de navigation exigé par la Cofvention

ion des
dans le

Cette sentence ne peut pas étre utilisée pour commander ou modifier le statut d'un feu de
navigation. Cette sentence faire l'objet d'une requéte, et une réponse peut consister en
plusieurs sentences NLS.


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

$--NLS

Comment

1) Le ngmbre de paires feu de navigation/statut signalées peut exiger plusieurs sentences. Le champ

total
mess|
spéci

champ nul lorsqu'il n'y a qu'une seule sentence par message, par exemple lgrsque le champ "Nomb
sentegnces nécessaire pour ce message" est réglé sur une valeur de 01.

2) L'identificateur de message séquentiel est un nombre compris entre 00 &t 99 utilisé pour identifier les

mess
savoi

séquentiel constituent un message. L'identificateur de message séquentiel est un nombre compris e

99 ut
aqu'
mess

3) Nomfre de paires feu/statut dans cette sentence: indiquélcombien de feux et leurs valeurs de statut sor]

d'apr
Une

I'utiligation de plusieurs sentences pour constituér,un message réduisent le nombre de paires feu/staty
confgrmément aux exigences de longueur de-sentence. Le nombre réel de paires Feu/Statut doit étre
nombre total de caractéres dans une sentence ne dépasse pas la limite de "82" caractéres. Voir

ci-de
4) Ident

la sgntence. Ce champ, le champ de statut du feu et le champ d'heures de service resta
commentaires 5) et 6)) sont répétes’pour chaque feu de navigation signalé dans la sentence, jusqu'au

admi
5) Statu

exigé|que toutes les valeurs de statut soient prises en charge par le contrdleur de feux de navigation. L

sont:
0=F
1=F
2=F
3=L
4=L

— 288 — IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

XXX XK X, XX, h XX, L Xl hy X xXFhh<CR><LF=>
I——J— Paire feu/statut n »

Nombre variable de paires feu/statut
Heures de service restantes ©
Statut du feu ®

— Identificateur numerique du feu 4

 Nombre de feux dans cette sentence, 14 8

— Identificateur de message séquentiel ?

Al = =) +
HTRerO-Ge-SeRteRte

— Nombre total de sentences nécessaire pour ce message "
pires:

de sentences nécessaire pour ce message" spécifie le nombre total de sentences utilisées
pge, dans la plage de 01 a 99. Ce champ ne doit pas étre un champ nul. Le champ "Numéro de
fie I'ordre de cette sentence dans un message multisentences; plage de 04~a 99. Ce champ pe

pges. Ce champ identifie toutes les sentences qui appartiennent.a un groupe de sentences m
I, message). Les sentences multiples (voir commentaire 1))\dyant le méme identificateur de

lisé pour identifier les différents messages multisentences{/ Ce champ peut étre un champ nul Ig
ine seule sentence par message, par exemple lorsquele,"Nombre total de sentences nécessail
pge" est réglé sur une valeur de 01.

bs ce parametre, dans cette sentence, et les identificateurs numériques de feux dans la plage
combinaison de différents identificateurs numériques de feux a un seul, deux voire trois d

Sous.

ficateur numérique du feu: Ce.champ contient l'identifiant numérique attribué aux feux de naviga

(voir commentaire 3)).

des feux: Ce chamlp ¢ontient le statut actuel connu pour chaque feu de navigation signalé. Il

Eu non utilisé;
Bux éteinfs;
bux allumés;

b fel, présente une erreur: Raison inconnue;

"Nombre
pour un
Eentence”
ut étre un
e total de

différents
Liltiples (a
message
htre 00 et
rsqu'il n'y
e pour ce

t signalés
de 1 a 8.
hiffres et
t admises
tel que le
I'exemple

tion dans
tes (voir
maximum

n'est pas
bs valeurs

e feu presente une erreur: Court circult;

5 = Le feu présente une erreur: Circuit ouvert;

6 = Le feu présente une erreur: Faible luminosité;

9 = Le feu présente une erreur: Autre;

cham

p nul = statut non connu.

6) Heures de service restantes. Ce champ a pour objet de fournir une estimation des heures de service restantes
d'un feu de navigation. Les heures de service restantes peuvent ne pas étre prises en charge par le contréleur
de feux de navigation. L'unité est 100 h. Les valeurs sont:

0 =0..98, estimation du temps restant en unités de 100 h. Par exemple, une valeur de 27 indique que les heures
de service restantes sont estimées a 2 700 h.

1 =99, le temps restant estimé est supérieur a 9 800 h.

cham

p nul = le temps restant estimé n'est pas connu.

EXEMPLE: Message multisentences avec un total de 6 feux, signalés par 2 sentences
$NLNLS,2,1,96,4,12,2,,3,1,,471,3,4,6,3,*68<CR><LF>
$NLNLS,2,2,96,2,32,2,,33,2,*6F<CR><LF>


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

IEC 61162-1:2024 © |EC 2024 — 289 —

8.3.72 NRM - Masque-récepteur NAVTEX

Cette commande est utilisée pour manipuler les masques de configuration qui contrdlent les
messages qui sont stockés, imprimés puis envoyés au port INS du récepteur NAVTEX. Il s'agit
d'une sentence de commande.

$--NRM,x,x,hhhhhhhh,hhhhhhhh,a*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

L L Indicateur d'état de sentence ®
Masque type de message ¥
Masque zone de couverture de I'émetteur *
Indice du tableau de fréquences, 1292

g

hires:

Le cdde de fonction est utilisé pour identifier davantage I'objectif de la sentence. La-signification d{i code de
fonctjon est la suivante:

0 — demander des messages pour le masque donné;

1 — definir/signaler le masque de stockage;

2 — definir/signaler le masque d'impression;

3 — definir/signaler le masque INS;

4 a 9|- réservés a un usage ultérieur.

L'indicateur de fréquence identifie la fréquence a laquelle le méssage NAVTEX a été recgu:

1 =490 kHz;

2 = 5[18 kHz;

3 =4(209,5 kHz;

4 a 9|sont réservés a un usage ultérieur.

Le masque de zone de couverture de I'émetteur est défini comme un champ hex a 32 bits lorsque le bit le moins
signiffcatif 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 doivent étre définis sur zér
sélectionner une zone de couverture'de I'émetteur, son bit correspondant doit étre défini sur

désél
Le m

repré
a26

ectionner une zone de couverture’de I'émetteur, son bit correspondant doit étre défini sur zéro.

hsque de type de message €st défini comme un champ hex a 32 bits lorsque le bit le moins

ont réservés a un usage. ultérieur et doivent étre définis sur zéro. Afin de sélectionner un type de

définir son bit correspendant doit étre défini sur un. Afin de désélectionner un type de messag

corre

Cec

Epondant doit étredéfini sur zéro.

hamp est utitis€*pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des parameétres actue

parameétres mogdifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = Lja sentence est un rapport d'état des parameétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C=U

pas une commande.

b. Afin de
un. Pour

tignificatif

sente le type de message."A", le bit suivant est "B" et ainsi de suite jusqu'au bit 25 qui est "Z". Lles bits 31

message,
b, son bit

s ou des

2 sentence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sang "C" n'est

Lorsqu'un autre dispositif (par exemple un INS) souhaite définir un ou plusieurs masques de
bit, il envoie au récepteur NAVTEX une ou plusieurs sentences NRM.

Exemple de cas d'utilisation 1:

Lorsqu'un dispositif (par exemple un INS) souhaite déterminer les valeurs actuelles des
masques de bits, il envoie au récepteur NAVTEX une sentence de requéte, de la maniére
suivante:

$--INQ,NRM*hh<CR><LF>
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A la réception de cette requéte, le récepteur NAVTEX répond par une sentence NRM pour
chaque type de masque et pour chaque combinaison de fréquence qu'il prend en charge. Par
exemple, un récepteur NAVTEX qui prend en charge des masques INS, d'impression et de
stockage distincts pour chacune des trois fréquences de récepteur envoie au total neuf
sentences NRM en réponse a la requéte ci-dessus.

Exemple de cas d'utilisation 2:
$INNRM,2,1,00001E1F,00000023,C*38<CR><LF>

Cet exemple spécifie qu'il convient d'envoyer au port de l'imprimante les identificateurs de
message "A", "B" et "F" r a partir les zon 'émetteur "A" 3 "E" et "J" a "M" sur une
bande de 490 kHz. Cette commande définit le masque d'impression pour une utilisation future;
il n'exisie aucune sortie immédiate générée a la suite de la réception de cette commaride.

Exempl¢ de cas d'utilisation 3:
$INNRM,0,2,00001E1F,03FFFFFF,C*38<CR><LF>

Selon I'exigence de cet exemple, il convient que tous les messages actuellement stockés de
tout type de message, regus a partir des zones de I'émetteur "A" a "E" et "J" a "M" |sur une
bande de 518 kHz, soient immédiatement renvoyés au dispositif de demande sous forme d'une
série de sentences NRX. Cette commande ne met pas a jour les masques stockeés.

8.3.73 [ NRX - Message regu MSI

La sentence NRX est utilisée pour transférer le;contenu d'un message MSI (par ¢xemple
NAVTEX, HF-MSI, etc.) recu a partir d'un récéepteur MSI vers un autre dispositif. Etarlt donné
que la Ipngueur d'un seul message MSI peut dépasser le nombre de caractéres admis dans
une seule sentence, plusieurs sentencessNRX peuvent étre exigées pour transférer|un seul
messagp MSI.

$--NRX xxx, 306, %%, 2aXX, X,hhmmss. 88, %), XX, XXxX,X.X,X.X,A,c--c*hh<CR><LF>

L |'Corps du message
Indication d'état ®
Nombre total de caractéres erronés

Nombre total de caractéres dans cette série
de sentences NRX ®

— Année
— Mois 1-12
— Jour 1-31

— UTC de reception du message

— Indice du tableau de fréquences 0-9 4
— Code de message NAVTEX 2

— ldentificateur du message séquentiel 00-99 2

‘— Numeéro de sentence 001-999

— Nombre de sentences 001-999 "

Commentaires:

1) Le nombre total de sentences exigé pour transférer le message MSI a partir du récepteur radio MSI. Le premier
champ spécifie le nombre total de sentences utilisées pour un message, valeur minimale 1. Le champ numéro
de sentence spécifie I'ordre de cette sentence dans le message, valeur minimale 1. Toutes les sentences
contiennent le méme nombre de champs. Pour une efficacité optimale, il est recommandé d'utiliser des champs
nuls dans les sentences supplémentaires ou les données restent identiques par rapport a la premiere sentence
(ceci s'applique aux champs 4 a 12).
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2)

3)

4)

5)

6)

7)

L'identificateur du message séquentiel fournit un identificateur unique pour chaque message MSI représenté par
un groupe de sentences. Bien que le code message (champ 4) contienne un numéro de série de message MSI,
il existe des cas particuliers lorsque le numéro de série du message est défini sur 00 et qu'il posséde une
signification différente ou lorsque le méme code message peut apparaitre a plusieurs reprises. Lorsque le cas
se présente, l'identificateur de message séquentiel peut identifier de maniére unique ce message MSI a partir
d'autres messages MSI possédant le méme code message.

Utilisé lorsque la source du MSI est NAVTEX. Pour les autres sources MSI, il s'agit d'un champ nul. Le code de
message NAVTEX contient trois entités associées. Le premier caractére identifie la zone de couverture de
I'émetteur et le deuxiéme caractére identifie le type de message. Ces deux caractéres sont tels que définis dans
la Recommandation UIT-R M.625-4:2012, Tableau 1, numéros de combinaison 1 a 26. Les caractéres
d'identification de I'émetteur sont attribués par le panneau de coordination OMI NAVTEX; ces caractéres ainsi
que les significations des caractéres relatifs au type de message sont décrits dans le manuel NAVTEX
(publication OMI 951E). Les deux caractéres restants (B, B,) se limitent a des numéros compris entre 00 et 99

et représentent un numéro de série pour chaque type de message. La valeur 00 est un cas particulier et n'est
pas considérée comme un numéro de série. Voir I'lEC 61097-6 pour l'interprétation de la valeur de cas
spécipl 00.

NOTE L'IEC 61097-6 spécifie: "Un message doit toujours étre imprime, stocké et affiché si BB, q 00 et s'il
est émis par une station cétiere que le matériel est programmé pour choisir."

L'indicateur de fréquence identifie la fréquence a laquelle le message MSI a été recgu:

0 = npn regu en liaison radio (par exemple messages d'essai);
1 =490 kHz;

2 = 5[18 kHz;

3 = 4]209,5 kHz;

4 = Recgu par HF-MSI;

5 a 9|sont réservés a un usage ultérieur.

Le ngmbre total de caractéres indique la taille prévue du corps’"de message envoyé dans cette séquence de
sentgnces NRX. Il n'inclut pas le surdébit supplémentaire pour les caractéres réservés indiqués$ dans le
Tabldau 1.

Le statut "A" est utilisé pour la réception des messages corrects d'un point de vue syntaxique. Le stafut "V" est
utilisg¢ pour la réception des messages incorrects d'un-point de vue syntaxique, par exemple les cardctéres de
fin NNNN manquants.

Le cqrps de message peut contenir des caracteres valides (voir Tableau 2) ainsi que des caractéreq réservés
(voir [Fableau 1). Les caracteres réservés doivent’étre représentés a I'aide de la méthode "*" (voir 7.1[4).

L'exemplg ci-dessous présente un message type‘recu par le récepteur NAVTEX distribué avec la sentencg NRX:

<début dg I'exemple>

ZCZC IEF9

ISSUED QN SATURDAY 06\JANUARY 2001.
INSHORH WATERS FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM(1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FPREIAND TO SE**EY BILL.
12 HOURPE, €ORECAST:

SHOWERY WINDS, STRONGEST IN NORTH.

NNNN

<fin de l'exemple>

L'examen des sentences NRX correspondantes donne en général:

$CRNRX, 007,001,00,IE69,1,135600,27,06,2001,240,3,A, *08<CR><LFEF>
SCRNRX, 007,002,00,,,,,,,,,,========"0D"0AISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.*29<CR><LF>
$CRNRX, 007,003,00,,,,,,,,,, 0OD*OAINSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES~0D"0AOFF*(0D<CR><LF>
SCRNRX, 007,004,00,,,,,,,,,,SHORE FROM 1700 UT~2A TO 0500 UTC.~0D*0A”~0D"0ANORT*70<CR><LF>
$CRNRX, 007,005,00,,,,,,,,,,H FORELAND TO SE~2A"2AEY BILL.”0D*0A1l2 HOURS FOREC*16<CR><LF>
SCRNRX, 007,006,00,,,,,,,,,,AST: 0D*0A*0ASHOWERY WINDS~2C STRONGEST IN NORTH.*3C<CR><LF>
SCRNRX, 007,007,00,,,,,,++s,, 0D"0A"0OD"OA*79<CR><LEF>
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Le décodage du corps du message donne le résultat suivant:

<début du décodage>

ISSUED ON SATURDAY 06 JANUARY 2001.

INSHORE WATERS FORECAST TO 12 MILES
OFFSHORE FROM 1700 UT* TO 0500 UTC.

NORTH FORELAND TO SE**EY BILL.
12 HOURS FORECAST:

SHOWERY WINDS, STRONGEST IN NORTH.

<fin du| décodage>

8.3.74 | NSR - Rapport de statut de navigation

Cette sg¢ntence est utilisée pour traiter les détails relatifs & un systéme deyréférence gommun
cohérent (CCRS, Consistent Common Reference System) associé a un.systéme de nayvigation
intégré [INS, Integrated Navigation System) qui ne sont pas disponibles dans les sentences
contenant une valeur GLL, THS, VBW et VTG. L'intégrité et la plausibilité des donnég¢s et du
mode d¢ STW font partie de ces détails.

Les champs nuls ne sont pas admis pour cette sentence.

La sentence NSR doit étre envoyée périodiguement.a des intervalles de 30 s au maximum.
Pour tdus les changements d'état, la sentenceNSR est transmise avant la sgentence
corresppndante (par exemple GLL, THS, etc.).

Pour I'INIS, l'identificateur de I'émetteur est-*IN".
$--NSR|a,A,a,A,a,Aa,A,a,A a,a,A*hh<CR=<DF>

L L Plausibilité de I'neure 2
Intégrité de I'heure "
Mode de STW
Plausibilité de la profondeur 2
Intégrité de la profondeur
L Plausibilité de SOG et COG ?
— Intégrité de SOG et COG "

— Plausibilité de STW 2
— Intégrité de STW Y

— Plausibilité de la position 2

— Intégrité de la position ”

— Plausibilité du cap ?
L Intégrité du cap "

Commentaires:
1) Statut d'intégrité:
P = Réussite, vérification de l'intégrité réussie;
F = Echec, vérification de I'intégrité non réussie;
D = Douteux, vérification de l'intégrité non possible;

N = Non disponible, le dispositif de notification ne prend pas en charge le contréle d'intégrité.
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2) Statut

de plausibilité:

A = Oui (Plausible);
V = Non (Non plausible);

N = Non disponible, le dispositif de notification ne prend pas en charge le contréle de plausibilité.

3) Mode

de STW

W = Référence de I'eau mesurée

E = Estimé/calculé a partir de la source référencée sans eau

M=E

ntrée manuelle

N = Non disponible

8.3.75

OSD - Données du navire porteur

Cap, rol

radar/ARPA, entre autres. Les données OSD fournissent le vecteur du mouvement'd
en se fgndant sur les capteurs et les paramétres utilisés.

$--0SO,x.x,A,x.X,a,x.X,a,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

Commenthpires:

1) Systq
route

des données dans les champs rélatifs au courant et a la dérive.

B =
M = g
W = ¢
R =
P
8.3.76

spivi radar fd'tine cible fixe)

= r¢férence-au sol du systéme de positionnement.

te, vitesse, récapitulatif du courant et de la dérive. Données utiles pour des app

L Unités de vitesse, K = km/h; N = noeuds
S = milles terrestres/h

Dérive du navire (vitesse) Entrée
Position du navire, en degrés vrais T n@puelle
Référence de vitesse, BIM/W/R/P !
— Vitesse du navire
— Référence de direction, BIM/W/R/P "
— Route du navire, en degrés vrais

— Statut de cap: A= données valides, V= données non valides

— Cap, en degrés vrais

mes de référence sur lesquels\le-calcul de la route et de la vitesse du navire se fonde. Les val
et de vitesse sont déduites 'directement a partir du systéme référencé et n'incluent pas en plus

urnal de suivi de fond
ntré manuellement

au référencée

ications
I navire

purs de la
les effets

POS - Position du dispositif et rapport ou commande de configuration d

—dimensionsdumavire

Cette sentence est utilisée pour rapporter la position du dispositif (X, Y et Z) du matériel tel que
I'antenne GNSS et radar installée a bord du navire ainsi que les dimensions du navire. Les
données relatives a la position de référence commune cohérente (CCRP) peuvent également
étre fournies. Cette sentence peut étre utilisée pour configurer ou pour rapporter le statut, et
elle peut faire I'objet d'une requéte. Il s'agit d'une sentence de commande.

Son utilisation est définie dans les normes de matériels. Une application possible peut étre de
transmettre cette sentence au démarrage et a plusieurs reprises a des intervalles de 30 s.


https://iecnorm.com/api/?name=a4589f06bda393dbb350d9940c207287

- 294 — IEC 61162-1:2024 © |EC 2024

$--POS,ce,xx,a,X.X,X.X,X.X,a,X.X,X.X,a*hh<CR><LF>

Longueur du navire (m)
Largeur du navire (m) #

Indicateur d'état de sentence ¥

Largeur/Longueur du navire Valide/Non valide ¥
Coordonnée Z de la position (m) %

— Coordonnée Y de la position (m) #

— Coordonnée X de la position (m) 4

— Indicateur de validité de la position 3
Numére-du-materiel-005-00-2

L Identification du matériel »

Commentpires:
1) L'identification du matériel est indiquée par l'identificateur de I'émetteur donné dans le;Tableau 4.

2) Le nyméro du matériel commence a un et va jusqu'au numéro maximal du méme_matériel. (par ex¢mple 1 =
Radaf 1, 2 = Radar 2). Le numéro du matériel "0" est utilisé pour la position CCRRP, (voir I'OMI MSC.2$2(83)).

3) A (Vdlide) est utilisé pour un dispositif configuré. V (Non valide) est utilisé pour des essais ou pour un dispositif
non donfiguré. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

4) Systgme de coordonnées X, Y et Z.
a)
b)

'origine (0,0) est située au centre du point arriére du navire.
omposante X: valeur positive (tribord), valeur négative (b&bord) ou zéro (centre).

c) omposante Y: valeur positive ou zéro (distance vers I'avant a partir de la poupe du navire).

L
q
q
d) (Qomposante Z: valeur positive (hauteur selon la ligne decharge d'été OMI, voir la Convention Intefnationale
de I'OMI sur les lignes de charge).
L

e) LUa longueur du navire correspond a la longueur intégrale maximale.

Axe Y\[+ seulement)

A
Position (X, ¥,Z) /@f
&
=
=]
Axe Z (+ seulement) 2
o g
2
Axe X () ~~a 5 . Axe X (+)
Bébord " Tribord
/
0.0)
Largeur
du navire
IEC

5) Ce champ est utilisé pour indiquer une sentence qui est un rapport d'état des paramétres actuels ou des
paramétres modifiés de la commande de configuration. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

R = La sentence est un rapport d'état des paramétres actuels (utilisé pour répondre a une requéte).

C = La sentence est une commande de configuration pour modifier des paramétres. Une sentence sans "C" n'est
pas une commande.

8.3.77 PRC - Statut de commande a distance pour propulsion

Cette sentence indique le statut de commande du moteur (ordre du moteur) d'un systéme de
commande a distance. Elle fournit des données détaillées non disponibles dans la
sentence ETL du transmetteur d'ordre. La sentence doit étre émise a des intervalles réguliers.
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$--PRC x.x,A,x.x,a,x.x,a,a,x*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)
4)

5)
6)

7)

8)

9)

"L Numéro de moteur ou d'arbre porte-hélice &9
Indicateur d'emplacement en fonctionnement (m) "
Indicateur de mode de tangage (m) ©

Valeur de puissance de tangage (m)

_ Indicateur de mode tours par minute (m) %

- Valeur de puissance tours par minute (m)

 Statut de puissance du levier (m) 29

— Position de puissance du levier (m) "

Posit
(imp4

A=d
V=d
ValeJ
P =H
R =T
V=d
ValeJ

P =P
(navi

D=d

Bires:

on du levier de la puissance du transmetteur d'ordre. =100 % a 0 % a 100 % de la position."arri
ct arriére) a la position "avant toute" (navigation full) "arrét moteur"

pnnées valides

pnnées non valides

r de puissance tours par minute "-" Arriére

our cent (%): 0 % a 100 % de zéro a la valeur tr/m maximale
ours par minute (tr/m): "-" Arriére

pbnnées non valides

r de puissance de tangage

our cent (%): =100 % a 0 % a 100 % de la position "arrieretoute" (impact arriere) a la position "ay
hation full) en passant par la position "arrét moteur"

egrés: "-": Arriere

pnnées non valides

tion pour identifier I'emplacement. Ce champ:se compose d'un seul caracteére.
ont

ile babord

ile tribord

alle de contréle des moteurs

6té moteur/local

ile (sans spécifier babord ou tribord)

t s'agir d'un champ nul.

tére numérique pour identifier le moteur ou I'arbre porte-hélice commandé par le systéme. |l est
ir de I'axe lgngitudinal. Ce champ consiste en un caractere unique.

hique owsur I'axe longitudinal
r = tiibord
babord

Ere toute"

ant toute”

numéroté

Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

8.3.78 RLM - Message de liaison de retour

La sentence RLM est utilisée pour transférer un message de liaison de retour regu par un
récepteur GNSS compatible avec un service de liaison de retour (RLS, Return Link Service)
entre un fournisseur de service de liaison de retour (RLSP, Return Link Service Provider)
reconnu Cospas-Sarsat et une balise 406 MHz Cospas-Sarsat conforme RLS.

La sentence RLM prend en charge les communications vers une balise émettrice lorsqu'une
alerte de détresse a été détectée, localisée et confirmée. Les communications peuvent inclure
l'acquittement de l'alerte vers la balise émettrice ainsi que des messages de texte facultatifs,
et peuvent également inclure la configuration et I'essai de balise a distance.

Le document de contrdle d'interface European Space Agency Open Service Signal In Space
édition 1.2 (Galileo OS SIS ICD) définit le contenu et la structure des champs 1, 3 et 4.
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Ce champ ne doit pas faire I'objet d'une requéte.

$--RLM,hhhhhhhhhhhhhhh hhmmss.ss,h,h--h*hh<CR><LF>

L l— Corps du message ¥
Code du message ¥
Heure de réception 2

Identificateur de balise "

Commentaires:

1) Le champ identificateur de balise identifie la balise destinée a recevoir ce message. Il s'agit d'un champ de

donn

2) Le ch
20 bif
décin

occurnrence rare).

3) Lech

4) Le co

Donnée
Les diff
Cette sq
par RMH
minimal
de donr
temporg

$--RMA|

= EJssai du service RLM (actuellement utilisé uniquement parde‘programme Galileo)

bes a 15 caracteres hexadecimaux, de longueur fixe. Ce champ ne doit pas etre un champ nul.

amp heure de réception indique I'horodatage RLM (a savoir I'heure de réception du derhier
s de RLM) en UTC. Le champ ne prend pas en charge les secondes décimales. Toute virgule o
ale doit étre ignorée. Ce champ peut étre un champ nul si I'heure de réception n'est pas/dispo

amp Code du message identifie le type du service de message RLM.

éserveé pour les services RLM ultérieurs

cquittement du service RLM (valeur par défaut si le Code du message n'est'pas recgu)
ommande du service RLM

essage du service RLM

= Réservé pour les services RLM ultérieurs

rps du message est un champ de longueur variable encapsulant les parametres de données fou
au format hexadécimal. Galileo OS SIS ICD définit\un message court contenant 16 bits (4 g
écimaux) et un message long contenant 96 bits (24 caracteres hexadécimaux). Un autre GNS
BeiDou), peut définir un message d'une longueur. différente. Aucune valeur par défaut n'est dé
amp. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

RMA — Données LORAN-C spécifiques minimales recommandées

5 relatives a la position, a la raute 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 sont les ¢
bs recommandées.afournir par un récepteur LORAN-C. Il convient que tous les
ées soient fournis,” les champs nuls ne sont utilisés que lorsque les donné
irement indispenibles.

LA agyyyy.yy,a,x. X, X.X,X.X,X.X,X.X,a,a*hh<CR><LF>

I— Indicateur de mode 2

aquet de
seconde
hible (une

nis par le
aractéres
B, comme
finie pour

RAN-C.
hgitude.
pagnée
onnées
champs
es sont

Déclinaison magnétique, en degrés E/O "

L L Route fond, en degrés vrais
Vitesse par rapport au fond, en nosuds
Différence de temps B, en ps

— Différence de temps A, en s

Longitude, en degres E/O
Latitude, en degres N/S

Commentaires:

'— Statut ¥: A = données valides, V = avertissement de clignotement, en cycle ou rapport signal/bruit (SNR)

1) La déclinaison vers I'est (E) se déduit de la route vraie. La déclinaison vers I'ouest (O) s'ajoute a la route vraie.

2) Indicateur de mode du systéme de positionnement:

A = Mode autonome;
D = Mode différentiel;
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E = Mode estimé (navigation a I'estime);
M = Mode entrée manuelle;

S = Mode simulateur;

N = Données non valides.

3) Le champ indicateur de mode du systéme de positionnement compléte le champ d'état (champ n°1), qui doit étre
mis a V = non valide pour toutes les valeurs de l'indicateur de mode, a I'exception de A = Autonome et D =
Différentiel. Les champs relatifs au statut et a I'indicateur de mode du systéme de positionnement ne doivent
pas étre des champs nuls.

8.3.80 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
navigatipn intégré. Cette sentence accompagne toujours les sentences RMArgu RMC
une destination est active; quand elle est fournie par un LORAN-C ou n récepteur
GNSS, ¢'autres systemes peuvent émettre $--RMB sans $--RMA ou $--RMC.

Indicateur de mode 3%

Etat d'arrivée A = cercle d'arrivée, saisi ou —|
émis perpendiculairement

$--RMBJA,x.x,a,c--c,c—-c,llILILa, yyyyy.yy,a,Xx.X,X.X,X.X A ,a*hh<CR><LF>

L Vitesse d'arrét aldestination, en noeuds
Relévement jusqu'a destination, en degrés vrais
Distance jusqu'a‘destination, en milles marins "

Longitude du point'de cheminement de destination, E/O

Latitude du point de cheminement de destination, N/S

— ldentificateur du point de cheminement de destination

— Identificateur du point de chemjnement d'origine

— Direction a prendre, G/D

L Erreur transversale 2, en millesanarins

— Statut 4. A = données valides
V = avertissement-de récepteur de navigation

Commentpires:
1) Sila fistance jusqu'aidestination est supérieure a 999,9 NM, afficher 999,9.
2) Sil'efreur transvérsale est supérieure a 9,99 NM, afficher 9,99.
3) Indicqteur de ‘mede du systéme de positionnement:
A = Mode ‘autonome;
D = Mode-différentiel;

E = Mode estimé (navigation a I'estime);

M = Mode entrée manuelle;
S = Mode simulateur;
N = Données non valides.

4) Le champ indicateur de mode du systeme de positionnement compléte le champ d'état (champ n°1), qui doit étre
mis a V = non valide pour toutes les valeurs de l'indicateur de mode, a I'exception de A = Autonome et D =
Différentiel. Les champs relatifs au statut et a l'indicateur de mode du systéme de positionnement ne doivent
pas étre des champs nuls.

8.3.81 RMC - Données GNSS spécifiques minimales recommandées

Données relatives a I'heure, la date, la position, la route et la vitesse fournies par un récepteur
de navigation GNSS. Cette sentence est émise a des intervalles ne dépassant pas 2 s et est
toujours accompagnée par RMB lorsqu'un point de cheminement de destination est actif.
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RM et RMB sont les données minimales recommandées a fournir par un récepteur GNSS. ||
convient que tous les champs de données soient fournis, les champs nuls ne sont utilisés que
lorsque les données sont temporairement indisponibles.

Statut de navigation ¥

$--RMC,hhmmss.ss, A llILILa, yyyyy.yy,a,x.x,X.X,XXXXXX,X.X,a,a,a*hh<CR><LF>

Comment

1

2)

3)

4)

E=L
W =1
Indic
A=A

nmn
> = X0 =Z O

T Z2 Z MmO
1]

L Indicateur de mode 23

Déclinaison magnétique,
en degrés, E/O "

- Date: j/mm/aa

— Route fond, en degrés vrais

— Vitesse par rapport au fond, en nceuds
Longitude, E/O

Latitude, N/S

— Statut ¥ A =données valides V = avertissement du récepteur de navigation

— UTC du relevé de position

hires:

A déclinaison vers I'est (E) se déduit de la route vraie

a déclinaison vers I'ouest (O) s'ajoute a la route vraie

teur de mode du systéme de positionnement:

utonome. Systéme satellite utilisé en mode non différentiel dans un relevé de position;
ifférentiel. Systeme satellite utilisé en mode différentiel dans un relevé de position;

ode estimé (navigation a I'estime);

TK flottant. Systéme satellite utilisé en mode cinématique temps réel avec des nombres entiers
lode entrée manuelle;

ucun relevé. Systéme satellite npntutilisé dans un relevé de position, ou relevé non valide;

Précis. Systéme satellite utilisé'en mode précision. Le mode précision est défini comme sui
égradation délibérée (comme-la disponibilité sélective) et un code de résolution (code P) plus
tilisé pour calculer le rélevé de position. P est aussi utilisé pour un systéme satellite utilisé
équence multiple, parexemple en mode positionnement par point précis (PPP);

inématique en temps Téel. Systéme satellite utilisé en mode RTK avec des nombres entiers fixe

ode simulateus.

saufpour A= Autonome, D = Différentiel, F = RTK flottant, P = Précis et R = Cinématique en tqg
hamps.relatifs au statut et a I'indicateur de mode du systéme de positionnement ne doivent pa

flottants;

t: aucune
élevé est
en mode

oY

amp indieateur de mode du systéme de positionnement compléte le champ statut du sygtéme de
itlibonnement.lle champ de statut doit étre défini sur V = Non valide pour toutes les valeurs de I'ind

cateur de
mps réel.
b étre des

ps, nuls.

L'indicateur d'état de navigation est conforme aux exigences de I'lEC 61108 relatives aux "Avertissements et
indications d'état relatifs a la navigation (ou aux défaillances)". Ce champ ne doit pas étre un champ nul et le

carac

S = Sécurisé

tére doit prendre I'une des valeurs suivantes:

d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque l'int
disponible et satisfait aux exigences du mode de navigation réel, et/ou qu'une
position valide a été calculée en 1 s pour un engin traditionnel et en 0,5 s pour u
grande vitesse.

C = Attention si l'intégrité n'est pas disponible.

lorsque l'exactitude de positionnement estimé (95 % de confiance) répond au niveau

égrité est
nouvelle
n engin a

U = Non sécurisélorsque I'exactitude de positionnement estimé (95 % de confiance) est inférieure au niveau

d'exactitude choisi correspondant au mode de navigation réel, et/ou lorsque l'int

égrité 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.

Etat de navigation non valide, le matériel ne fournit pas d'indication sur I'état de navigation.
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ROR - Statut d'ordre du gouvernail

Angle déterminé pour le gouvernail.

Ordre du gouvernail au centre "

Statut A = données valides, V = données non valides 2

’—‘ Ordre de proue ou autre ordre du gouvernail

— Statut A = données valides, V = données non valides 2

hs étre un

$--RORecAnesAcasorfoochtih<GRe<HF
(» L Emplacement de source de commande (comme cela est défini pour TRE)
Statut A = données valides, V = données non valides ?
Ordre du gouvernail a babord
Statut A = données valides, V = données non valides 2
Ordre du gouvernail a tribord (ou simple) "
Commenthpires:
1) Mesufre relative de I'angle d'ordre du gouvernail sans unité, "-" = rotatigns de la proue a babord.
2) Sile ghamp d'ordre du gouvernail n'est pas un champ nul, le champ'de statut correspondant ne doit p
chamjp nul.
8.3.83 | ROT - Vitesse angulaire de virage
Vitesse [angulaire de virage et direction de virage:
$--RO[I x.x,A*hh<CR><LF>
L Statut: A = données valides
V = données nonlvalides
Vitesse angulaire de virage, °/min, "-" = rotations de la proue & babord
8.3.84 | RPM - Tours parminute
Nombre| de tours etpas de I'hélice de I'arbre d'hélice ou du moteur.
$--RPM,a.x,x. x;x%:XA*hh<CR><LF>
L Statut: A = données valides V = données non valides
Pas de I'nélice, % du maximum, "-" = arriére
Vitesse, tours/min, "-" = dans le sens inverse des aiguilles d'une montre
Nombre de moteurs ou d'arbres d'hélice, numéroté a partir de I'axe longitudinal
impair = tribord, pair = babord,
0 = unique ou sur l'axe longitudinal
— Source, arbre d'hélice/moteur S/E

8.3.85 RRT - Rapport de transfert d'itinéraire

Cette sentence est utilisée pour informer un dispositif sur la transmission d'un itinéraire et pour
signaler le statut de transmission d'un itinéraire regu comme cela est décrit dans I'lEC 61174.
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Lorsque la sentence est utilisée pour informer ou notifier un dispositif qu'un itinéraire surveillé
a été envoyé a ce dispositif, les champs de données 5 et 6 doivent étre des champs nuls.
Lorsque la sentence est utilisée pour informer ou notifier un dispositif qu'un itinéraire alternatif
a été envoyé a ce dispositif, les champs de données 4, 5 et 6 doivent étre des champs nuls.
Lorsque la sentence est utilisée pour signaler le statut de réception et de traitement d'un
itinéraire surveillé par le dispositif de réception, tous les champs de données sont obligatoires.
Lorsque la sentence est utilisée pour signaler le statut de réception et de traitement d'un
itinéraire alternatif par le dispositif de réception, tous les champs de données sauf le champ de
données 4 sont obligatoires. Dans ce cas, le champ de données 4 doit étre un champ nul.

La sentence peut également étre utilisée pour interroger les informations sur l'itinéraire dans le
cas d'un ECDIS qui n'était pas sous tension lorsqu'un itinéraire a été envoyé sur le réseau et

. . " N s .. L
ne dISpL SeamsrpasaesaernreresmMrormatons:

Apres 13 mise sous tension, un ECDIS doit envoyer une ou plusieurs sentences,RRT javec un
"Q" pouf demander une retransmission. Un récepteur qui recoit une sentencepavec un|['Q" doit
renvoyer tout itinéraire surveillé et alternatif. Si aucun itinéraire n'est surveillés le récepteur doit
répondrg avec une sentence "M" vide ($--RRT,M,,,,,*hh<CR><LF>) (SV aucun itinéraire
alternatif n'est actif, une sentence "A" vide doit étre envoyée.

$--RRTla,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 actugl
Version de l'itinéraire transféré 2
Nom de litinéraire transféré 2
Type de transfert signalé

Commentpires:

1) Typelsignalé d'itinéraire transféré. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.
M = Ijinéraire surveillé
A = Ilfinéraire alternatif d'édition
Q = Qemande de transmission d'un itinéraire surveillé ou alternatif d'édition

2) Nom fe l'itinéraire transféré,\Max. 30 caractéres. Ce champ ne doit pas étre nul sauf pour une requéfe ou pour
indiqyier qu'aucun itinéraire_n'est surveillé en réponse a une requéte.

3) Versipn de l'itinérairextransféré. Max. 20 caractéres. Ce champ ne doit pas étre nul sauf pour une rgquéte ou
pour |[ndiquer qu'aucun itinéraire n'est surveillé en réponse a une requéte.

4) Identificateur du point de cheminement actuel de l'itinéraire surveillé. Max. 10 caractéres. Ce champ doit étre
nul ppur les.tinéraires alternatifs d'édition.

5) Statuf de transfert de fichier de l'itinéraire transféré. Ce champ doit étre nul lors de la notification dy transfert
d'un itinéraire. Les valeurs suivantes sont utilisées pour signaler le statut de réception:

A = réception réussie du transfert du fichier d'itinéraire
E = erreur 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 du transfert
d'un itinéraire. Les valeurs suivantes sont utilisées pour signaler le statut de réception:

A = contenu de l'itinéraire regu accepté et valide;
V = contenu de l'itinéraire regu rejeté;
P = en cours, le niveau d'application n'a pas encore évalué l'itinéraire recgu;

N = non applicable. Ceci est utilisé lors de la notification du statut de réception et lorsque le statut de transfert
de fichier de I'itinéraire transféré a indiqué une erreur de réception du transfert de fichier d'itinéraire.
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8.3.86 RSA - Angle du capteur de gouvernail

Angle relatif du gouvernail, a partir du capteur d'angle du gouvernail.

Capteur du gouvernail au centre "
Statut A = données valides,
B = données non valides 2
Capteur de proue ou autre capteur du gouvernail ”

Statut A= données valides,
B = données non valides 2

$--RS A AN AIANNARR<CRa<LE
A A G ARG AR I =

‘—L Capteur du gouvernail a babord "

Statut A = données valides,
B = données non valides 2

Capteur du gouvernail a tribord (ou simple) "

Statut A= données valides,
B = données non valides ?

Commenthires:

1) Mesufe relative de I'angle du gouvernail sans unité, "-" = rotations de (a proue a babord. La sortie c@pteur est
propdrtionnelle a I'angle du capteur, mais n'est pas nécessairement.t:1.

2) Sile ghamp de capteur du gouvernail n'est pas un champ nul, le'ehamp de statut correspondant ne do|t pas étre
un chlamp nul.

8.3.87 | RSD - Données du systéme radar

Donnéep des paramétres d'affichage du radar.

$--RSO, XX, XX, XXX XXX XK XX XX XX XX, X X, a,a*hh<CR><LF>

Ll— Rotation de I'affichage "

Unités de distance, K = km
N = milles marins
S = milles terrestres

Echelle de distance utilisée

| Relevement du curseur, en degres . )
dans le sens des aiguilles d'une montre a partir dg 0°

— Distance du curseur, & partir du navire porteur
L EBL 2, en degrés

—VRM 2, distance

— Relévement origine 2 2

L Distance origine 22

— Ligne de relévement 1 (EBL1), en degrés a partir de 0°

— Cercle de distance variable 1 (VRM1), distance

— Relévement origine 1 2, en degrés a partir de 0°

— Distance origine 1 2, a partir du navire porteur

Commentaires:

1) Rotation d'affichage:
C = route en haut, route fond en haut, en degrés vrais;
H = avant en haut, cap du navire (axe longitudinal) 0° en haut;
N = nord en haut, le nord vrai est a 0° en haut.

2) L'origine 1 et I'origine 2 se situent a la distance et au relévement énoncés du navire porteur et permettent deux
ensembles indépendants de cercles de distance variable (VRM) et d'alidades électroniques (EBL) découlant de
la position du navire porteur.
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8.3.88 RTE - Itinéraires

Identificateurs de point de cheminement, énumérés dans l'ordre d'apparition du point de
cheminement 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'itinéraire est en cours
d'émission; "w" indique un itinéraire en fonctionnement ou le premier point de cheminement
énuméré est toujours le dernier point de cheminement atteint (A PARTIR DE), tandis que le
deuxiéme point de cheminement énuméré est toujours le point de cheminement vers lequel le
navire se dirige actuellement (EN DIRECTION DE) et la liste des points de cheminement
restants représente le reste de l'itinéraire.

$—-RTE,x.x,x.x,a,c--C,C—C, ......c—-c*hh<CR><LF>

L Identificateur "n" du point de cheminement

Identificateurs supplémentaires des points de cheminement "
Identificateur du point de cheminement
Identificateur d'itinéraire

Mode message: ¢ = itinéraire complet, tous les points de cheminement™
w = itinéraire en service, le premier point de cheminement énumgére est "A PARTIR DE",
le deuxiéme est "EN DIRECTION DE" et les autres constituent e Teste de l'itinéraire

— Numéro de sentence ?

— Nombre total de sentences émises ?

Commenthpires:

1) Un npmbre variable d'identificateurs de points de cheminement, allant jusqu'a "n", peut étre inclusl dans les
limitels de la longueur de sentence admise. Puisqu'il n'existe~pas de nombre de points de cheminemen}t spécifié,
les champs nuls ne sont pas nécessaires pour les champsrelatifs aux identificateurs de points de cheminement.

2) Lors de I'envoi d'un message complexe, un itinéraire whique peut nécessiter I'émission de plusieurs sentences,
contegnant toutes des formats de champs identiques:® Le premier champ spécifie le nombre de sentencgs, valeur
mininpale = 1. Le deuxiéme champ spécifie I'ordre.de cette sentence (numéro de sentence), valeur minfmale = 1.
Pour pne efficacité optimale, I'utilisation de champs nuls dans les sentences supplémentaires est admisge lorsque
les dpnnées restent identiques a celles della premiére sentence (cette pratique peut entrainer un asjsemblage
errong de sentences en cas de risque élevé de perte de sentence).

8.3.89 | SEL - Rapport de choix

systémeg de référence comimun cohérent (CCRS) associé a un systéme de navigation intégré
(INS). Ua sentence peut étre évaluée par un consommateur de données qui accé¢de aux
données directement\a partir des capteurs par le canal de données a accés rapide du CCRS.

Cette sentence est utilisée.pour publier des informations de choix, par exemple a pirtir d'un

Si les informations de choix ne sont pas disponibles pour un certain type de données, l¢ champ
corresppndant de la sentence doit étre un champ nul.

La sentence SEL doit étre envoyée périodiguement a des intervalles qui ne dépassent pas 30
s et pour tous les changements d'état.

$--SEL,cce,c—c,...... ,ccce,c—c*hh

paire de choix de données n
nombre variable de paires de choix de données

__ ID de fonction systeme (SFI) du capteur choisi —— _ .
pour l'identificateur de données 12 paire de choix de données 1

L Identificateur
de données 1"
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Commentaires:

1) Les identificateurs de données admis sont les suivants.

Identificateur Description

de données
POS position
SOG vitesse et route fond
STW vitesse surface
DEP profondeur sous quille
HEA cap
TIM temps

2) L'ID de fonction systéme (SFI) de la source d'alerte défini dans I'lEC 61162-450. L'ID de fonction\systeme (SFI)
est ngcessaire pour distinguer les alertes de différentes sources. Ce champ peut étre un champ-nul Igrsqu'il est
utilisg¢ dans des interfaces non IEC 61162-450. Si ce champ est un champ nul, I'alerte provient de la source SEL.

8.3.90 | SFI - Informations relatives a la fréquence de balayage

Cette sentence est utilisée pour régler les fréquences et le mode de fanctionnement a(des fins
de balayage et pour acquitter les commandes de configuration.Les fréquences de bjalayage
sont énlimérées dans l'ordre du balayage. Pour la surveillance dela détresse et de la sécurité
DSC, sgulement six canaux doivent étre balayés dans la méme séquence de balayage. Pour
indiquen un jeu de fréquences au niveau du récepteur de balayage, utiliser une sentenge FSI.

$--SFIL XX, XX, XXXXXX,C,........ XxXxxxx,c*hh<CR><LF>

\—l— Sixiéme fréquence, mode ¥

Deuxiéme a cinquiéme fréquence, mode
Mode de fonctionnement 2
Premiére fréquence ou canal UiT 2
Numéro de sentence ¥

—Nombre total de sentences émises

Commentpires:
1) Modeg de fonctionnement:
d = FBE/G3E simplex, téléphone;
e = FBE/G3E duplextéléphone;
m = J3E, téléphone;
o = HBE, tétephone
q = F[IB/d2B FEC NBDP, Télex/téléscripteur;
s = FTB/JZB"ARQ NBDP, télex/téléscripieur;
t = F1B/J2B réception uniquement, téléscripteur/DSC;
w = F1B/J2B, téléscripteur/DSC;

x = A1A, Morse, magnétophone;

{ = A1A, Morse, manipulateur Morse/casque;
| = F1C/F2C/F3C, télécopieur;
champ nul pour aucune information.
2) Les fréquences doivent étre par paliers de 100 Hz.

Le premier chiffre des voies téléphoniques MF/HF doit étre 3 suivi des numéros de canaux UIT commengant 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 UIT relatifs aux chiffres quatrieme au sixiéme; chacun présente des
zéros a gauche si nécessaire.

Le premier chiffre des canaux VHF doit étre 9 suivi d'un zéro.
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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
coOtiere 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.

3) 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.

4) Les informations relatives a la fréquence de balayage peuvent nécessiter I'émission de plusieurs sentences. 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.

8.3.91 SLM - Emplacement/mode de gouverne

Cette sentence est utilisée pour indiquer I'emplacement de gouverne et le mode de gouverne
sur un écran de manceuvre de gouvernail. La sentence SLM doit étre envoyée par les systémes
de gouvyerne ou les dispositifs de gouverne de fagon périodique, avec une fréquénce de
répétitign de 1 Hz.

$--SLM|x,a,c--c,a,c—-c*hh<CR><LF>

L L Sous-mode

Mode de gouverne 4
Description de I'emplacement de gouverne *

Emplacement de gouverne ?

Statut du systeme "

Commentpires:
1) Statuf du systéme. Si le systéme est actif en commande ou hon. Ce champ ne doit pas étre un chamg nul.
0 = npn en commande (passif)
1 = e commande (actif)
2 = dgfaillance interne (incapable d'étre en commande)
2) Emplacement de gouverne. Ce champ ne doit-pas étre un champ nul.
ont (position centrale)
ile babord
ile tribord

ont arriere

P
A
A
P
= Alile babord du pont afriére
Aile tribord du ponttarriere
Plont avant
Yalle de cantrdle des moteurs
= (Jo6té moteur/Local
R

oste de gouverne d'urgence

= Safte de tappareftagouverner

O = Autres

Dans le cas de "O = Autres", le champ "Description de I'emplacement de gouverne" est a remplir.
3) Description de I'emplacement de gouverne

Texte libre, jusqu'a 24 caractéres, obligatoire dans le cas ou I'emplacement de gouverne = "O".
4) Mode de gouverne. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

D = Direct (par exemple, accés direct aux vannes)

M = Manuel

A = Pilote automatique

P = Positionnement dynamique

J = Manche a balai

E = Urgence
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5) Sous-mode, jusqu'a 16 caracteres d'informations qui completent le mode de gouverne. Le positionnement
dynamique et le systéme de manche a balai disposent généralement d'une grande variété de modes et ce champ
contient donc du texte défini par la source. Ce texte est destiné a étre affiché a I'intention du navigateur en plus
du mode de gouverne.

Exemples de sous-modes pour M (Manuel)

+ NFU

« FU

. NFU synchrone, par exemple pour une installation a double gouvernail

. NFU indépendant, par exemple pour une installation a double gouvernail
. FU synchrone, par exemple pour une installation a double gouvernail

. FU indépendant, par exemple pour une installation a double gouvernail

+ Contournement A/P

*  ({ontournement gén.
Exemples de sous-modes pour D (Direct)
. NFU direct
. Gontournement A/P
*  ({ontournement gén.
Exemples de sous-modes pour A (Pilote automatique)
Gommande de cap
CGontrdle d'itinéraire
+  (Contrdle de route
Nav. Mode
Gouverne pt de cheminement
Exemples de sous-modes pour P (Positionnement dynamique)
P principal
P de secours

O
O
«  (ap auto
Hosition auto
Contrdle de route
Juivi ROV
Exemples de sous-modes pour J (Manche a balai)
. Manuel

«  (ap
8.3.92 | SM1 — Message SafetyNET, Tous les navires/NavArea

Les sentences SM1,\SM2, SM3, SM4 et SMB prennent en charge les terminaux Ephanced
Group Call (EGCY Inamarsat-C et mini-C dans le cadre du service SafetyNET internatipnal, un
compospnt intégré du systéme mondial de détresse et de sécurité en mer (SMDSS).

La combinaison de sentences SM1, SM2, SM3 ou SM4 et SMB est utilisée pour trarjsmettre
aux auttes-matériels—d'un-navire-les-informations-surla-sécurite-maritime{(MSh-gqui-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 sentence SM1 est utilisée pour transmettre les messages MSI envoyés a tous les navires
sous forme d'appel général ou fournir une désignation de zone comme cela est décrit dans le
commentaire 14) ci-aprés, a partir de la valeur du code de service MSI de zéro (00) ou trente-
et-un (31).

Cette sentence SM1 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, l'objet et le domaine d'application du message MSI et la date/l'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 généré
par le champ Données du terminal EGC récepteur inclus dans les deux sentences.
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Code d'adresse ¥

$--SMT,A, XX, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX, XX, XX*hh<CR><LF>

Comment

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

|— Minute ™
Heure 12
Jour ™
Mois 9

— Année ?

— Code de présentation ®

— Code de service 7

Le ch

correftement et complétement regu par le terminal EGC.

A=N

V=M
u
B

Ce ch

appe
varia
donn

Le nu

messpge MSI. Ce champ comporte toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si

regug
est rg
Si un
interf|
nul.

Cec
comp
moing
interf
nul.

Code
0=R

hires:

sont complets et valides.

— Code de priorité ©

— Code de région océanique ¥
— |dentificateur de la station terrienne terrestre (LES) ¢

— Numeéro de séquence de message unique LES ¥

— Numéro de message unique 2
— Statut MSI

amp Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'
essage MSI complet: tous les champs de données dans cette'sentence et les sentences SMB

essage MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou g
n état inconnu, ou certains caractéres dans le corpstdurmessage MSI dans les sentences SMB
euvent étre représentés par le caractére trait de spulignement "_".

amp de données contient le numéro de message' unique généré par le terminal EGC récepted
& station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de
le sans décimale ni chiffre décimal. La taille;maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce méme
bes est contenu dans la sentence SMB. Ce.Champ ne doit pas étre un champ nul.

méro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) qu

de la LES contient moins de 6_chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres '
présenté dans ce champ desdonnées sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur n
e partie du numéro de séquence de message unique est regue par erreur (a savoir en r
erences de liaison radio par-satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre

amp contient l'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI.
orte toujours 3 chifffes fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur regue de la LE
de 3 chiffresi=Si une partie de l'identificateur de la LES est regue par erreur (a savoir en r
Erences de lidison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre

de région océanique. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.
edion de I'océan Atlantique — Ouest

h pas été
hssociées

éfinis sur
hssociées

r, parfois
longueur
champ de

i émet ce
la valeur
10345", il
bmérique.
hison des
un champ

Ce champ
B contient
hison des

un champ

1=
2=R
3=R
4a7

ggfon de t'ocean Atantigque — E5t
égion de I'océan Pacifique
égion de I'océan Indien

= Réservé

8 = Inconnu

9 = Toutes les régions océaniques

Code
1=8
2=U
3=D
4a8

de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.
écurité
rgence
étresse

= Réservé

9 = Inconnu

Le code de service a deux chiffres fixe identifie le type de ce message MSI et correspond a une zone d'adresse
spécifique (voir commentaire 14)). Ce champ doit étre défini comme un champ nul pour toutes les autres valeurs
de code de service.
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Code de service Type de service
00 Tous les navires (appel général)
31 Avertissement NAVAREA/METAREA, prévision MET ou avertissement de

piratage 8 NAVAREA/METAREA

8) Le code de présentation est une valeur numérique a deux chiffres fixe qui définit le langage utilisé pour la
présentation de ce message MSI. Les définitions actuelles sont données ci-aprés.

Valeur de code de Langage

présentation

00

Numéro de l'alphabet international 5

9) Anné
10) Mois
11) Jour
12) Heurd

13) Minutle de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 59).

14) Ce ch
de s€

e de réception du message UTC (4 chiffres fixes).
de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 12).
e réception du message UTC (2 chiffres fixes, 01 a 31).

b de réception du message UTC (2 chiffres fixes, 00 a 23).

amp contient un code d'adresse a deux chiffres fixe/NAVAREA/METAREA et'dépend de la valey
rvice indiquée dans le champ de données 7 comme suit:

r du code

Valeur

(champ de données 7)

de code de service Valeur de code d'adresse et signification (champ de données

4)

00

00 — Tous les navires

31

01 & 21 — Numéro NAVAREA/METAREA.

22 a 99 — Réservé aux attributions ultérieures de code d'adresse.

Toutes |
champ n

bs autres valeurs ou Ce champ de données est.défini comme un champ nul.
ul

8.3.93

La senf
avertiss
est déc
service

Cette sq
MSI dan
messag
réceptidg
sentenc

SM2 - Message SafetyNETyxzone d'avertissement cétier
ence SM2 est utiliséespour transmettre les messages MSI qui contienn

it dans les commentaires 14), 15) et 16) ci-aprés, a partir de la valeur de
MSI de treize (13):

ntence SM2 contient des informations de qualification relatives au corps du n|
s la ou les/sentences SMB correspondantes. Ceci inclut l'identification de la sqg
e MSI, \I'objet et le domaine d'application du message MSI et la date/l'h
n. Une ou plusieurs sentences SMB doivent toujours suivre cette sentencs
e et les sentences SMB associées sont liées par le numéro de message uniqus

par le c

pamip Données du terminal EGC récepteur inclus dans les deux sentences

ent des
ements cétiers en matieré de navigation, de météorologie ou de piratage comme cela
code de

nessage

urce du

bure de
. Cette

généré
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Indicateur de sujet de l'avertissement cotier ®
Zone d'avertissement cétier '

Avertissement cotier NAVAREA/METAREA *‘”"

F-SM2, A, XX, XXXXXX, XXX, X, X, XX, XX, XXXX, XX, XX, XX, XX, XX,a,a*hh<CR><|LF>

Commenthires:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Le champ Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'
correftement et complétement regu par le terminal EGC.

A=

V =

Ce clhhamp de données contient le numéro de\message unique généré par le terminal EGC réceptel
appelé station terrienne mobile (MES) oustation terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de]
variable sans décimale ni chiffre décimal. ha taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce méme
donnges est contenu dans la sentence-SMB. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

Le nyméro de séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) qu
messpge MSI. Ce champ comporte”toujours 6 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si
recud de la LES contient moifis de 6 chiffres. Par exemple, si la LES diffuse un numéro a 5 chiffres '

est

Si urle partie du numéro.de séquence de message unique est regue par erreur (& savoir en r
interferences de liaison\tadio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre

nul.

Ce champ contient T'identificateur numérique a 3 chiffres de la LES qui a émis ce message MSI.

complorte toujours 3 chiffres fixes, nécessitant le remplissage de zéros si la valeur regue de la LE
moing de 3.¢hiffres. Si une partie de l'identificateur de la LES est regue par erreur (a savoir en r
interfrences’ de liaison radio par satellite) ou inconnue par le terminal EGC, ce champ doit alors étre

nul.

|\ L Minute ¥

Heure 2
Jour "
Mois 1
Année ¥

Code de présentation &

— Code de service ?
— Code de priorité ©
— Code de région océanique

— |dentificateur de la station terrienne terrestre (LES)

— Numéro de séquence de message unique LES ¥
— Numéro de message unique ?

— Statut MSI "

Message MSI complet: tous les champs de données dans cette sentence et les sentences SMB
sont complets et valides.

Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou ¢
un état inconnu, ou certains caractéeres dans le corps du message MSI dans les sentences SMB
peuvent étre représentés par le caractére trait\de soulignement "_".

rgprésenté dans ce champ*de données sous la forme "010345", les deux ayant la méme valeur n

h pas éte
hssociées

éfinis sur
hssociées

r, parfois
longueur
champ de

i émet ce
la valeur
10345", il
bmérique.
hison des
un champ

Ce champ
b contient
hison des

un champ

Code de région océanique. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

0=
1=
2=
3=
4 —
8 =
9=

Région de I'océan Atlantique — Ouest
Région de 'océan Atlantique — Est
Région de I'océan Pacifique

Région de 'océan Indien

7 = Réservé

Inconnu

Toutes les régions océaniques

Code de priorité du message MSI. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

1=
2=
3=
4 —
9=

Sécurité
Urgence
Détresse
8 = Réservé

Inconnu
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7) Le code de service a deux chiffres fixe identifie le type de ce message MSI et correspond a une zone
d'avertissement cotier (voir commentaires 14), 15) et 16)). Ce champ doit étre défini comme un champ nul pour
toutes les autres valeurs de code de service.

Code de Type de service
service
13 Avertissement cotier en matiere de navigation,
météorologie ou piratage

8) Le code de présentation est une valeur numérique a deux chiffres fixe qui définit le langage utilisé pour la
présentation de ce message MSI. Les définitions actuelles sont données ci-aprés.

Valeur de code de présentation Langage

00 NUmero de l'alphabet international 5

9) Annég 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) Heur¢ 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'adrésse de l'avertissement cotier comprend trois champs, ou ce champ identifie le NAVAREA/METAREA dans
une pglage comprise entre 01 et 21 Ce champ est un champ numérique a‘deux chiffres qui contien{ les deux
premfers chiffres (X1X2) de "l'adresse de la zone d'avertissement cotier a 4 caractéres alphanymériques
X1X2B1B2" du message transmis qui identifie le NAVAREA/METAREA (voir le Manuel SafetyNET intgrnational
de I'QMI). Ce champ doit étre un champ nul en cas d'erreur dansle NAVAREA recu en raison d'interféfences de
la liaison radio par satellite ou si le champ Code de service n'est pas égal a 13.v

15) La zdne d'avertissement cétier est un champ a un caractéreralphanumérique et est comprise entre|A et Z. Il
s'agitldu deuxieme champ (troisieme caractére) de I"adresse de la zone d'avertissement cotier a 4 daractéres
alphgnumériques X1X2B1B2" du message transmis. .Celchamp doit étre un champ nul en cas d'erreyir dans la
zone [d'avertissement cotier regue en raison d'interféfences de la liaison radio par satellite ou si le champ Code
de sdrvice n'est pas égal a 13. La zone d'avertissement cotier associée a ce champ de caractéres gst définie
dans |e plan-cadre relatif aux installations et services a terre dans le systéme mondial de détresse et de sécurité
en mer (plan-cadre SMDSM) (OMI GMDSS.1/Circ.18).

16) L'indicateur de sujet de I'avertissement cdtier est un champ a un caractere alphanumérique et est conpris entre
A et . Il s'agit du troisieme champ (quatriéeme caractére) de I"adresse de la zone d'avertissemer]t cotier a
4 carpcteres alphanumériques X1X2B1B2" du message transmis. Ce champ doit étre un champ nul en cas
d'errdur dans l'indicateur de sujet(re¢u 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 = Hapports Ice

D = Ipformations de-recherche et de sauvetage, et actes d'avertissements de piratage
E = Hrévisions.météorologiques

F = Messages'de service pilote

G = 31A

H = Messages LORAN

I = non 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 I'International SafetyNET Panel

Z = Pas de messages disponibles
8.3.94 SM3 - Message SafetyNET, adresse de zone circulaire

La sentence SM3 est utilisée pour transmettre des messages MSI qui contiennent une alerte
de détresse cOte-navire, ou un avertissement en matiére de navigation, météorologie ou
piratage, ou une coordination SAR vers une zone circulaire comme cela est décrit dans les
commentaires 14), 15), 16) et 17) ci-aprés, a partir des valeurs de code de service MSI de
quatorze (14), vingt-quatre (24) ou quarante-quatre (44).
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Cette sentence SM3 contient des informations de qualification relatives au corps du message
MSI dans la ou les sentences SMB et SMV correspondantes. Ceci inclut l'identification de la
source du message MSI, I'objet et le domaine d'application du message MSI et la date/l'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 généré
par le champ Données du terminal EGC récepteur inclus dans les deux sentences.

$__SMQ A T YAy [
O R R R R R R R R R R R R R R R R R G R G R T e Y Y Y Y Y Y Y L AR T SN <t

Commenthpires:

1)

2)

3)

4)

5)

Le champ Statut MSI confirme si I'ensemble du message Marine Safety Information a été ou n'
correftement et complétement regu par le‘terminal EGC.

A = Mlessage MSI complet: tous les.chiamps de données dans cette sentence et les sentences SMB

V =

Ce clhhamp de donnéesicontient le numéro de message unique généré par le terminal EGC réceptel
appelé station terrienne mobile (MES) ou station terrienne de navire (SES). Il s'agit d'un entier de]
variable sans décimale ni chiffre décimal. La taille maximale de ce champ est de 6 chiffres. Ce méme
donnges est contenu dans la sentence SMB et SMV. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.

Le nyméro_de-séquence de message unique est assigné par la station terrienne terrestre (LES) qu
messp
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sont complets et valides.

Message MSI incomplet: certains champs de données dans cette sentence peuvent étre nuls ou g
un état inconnu, ou certains caractéres dans le corps du message MSI dans les sentences SMB
peuvent étre représentés.par le caractére trait de soulignement "_".
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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 un champ

nul.

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 un champ

nul.

Code de région océanique. Ce champ ne doit pas étre un champ nul.
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7 = Réservé

Inconnu

= Toutes les régions océaniques
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