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Documentation PP1 : Informations contenues dans 
un message AIS numéro 1 

(Compte rendu de position standard) d’après UIT- RM.1371 6 
(Union Internationale des Télécommunciations) 

 

Paramètres 
Nombre 

de bits 

 
Description 

ID message 6 Identificateur du Message 1, 2 ou 3 considéré 

Indicateur de 
répétition 

2 Utilisé par le répéteur pour indiquer combien de fois un message a 
été répété. 

ID utilisateur 30 Numéro unique MMSI (Identification du navire) 

Statut de 
navigation 

4 0 = en route au moteur, 1 = à l'ancre, 2 = non manœuvrable, 
3 = manœuvrabilité réduite, 4 = limité par son tirant d'eau; 
5 = au mouillage; 6 = échoué; 7 = pêche; 8 = navigation à la voile; 

Vitesse angulaire 
de virage ROTAIS 

8 0 à +126 = virage à droite jusqu'à 708° par minute ou plus 
0 à –126 = virage à gauche jusqu'à 708° par minute ou plus 

SOG AIS 
Vitesse de fond 

10 Vitesse de fond AIS en nœuds par pas de 1/10 (0-102,2 nœuds) 
Valeur SOG_AIS = Vitesse (en nd) · 10 
Valeur Max = 1 022 correspondant à 102,2 noeuds 

Précision de 
position 

1 1 = élevée ( 10 m) 
0 = peu élevée (> 10 m) 
0 = par défaut 

Longitude AIS 32 180  degrés 
Est = positive 
Ouest = négative (exprimée en complément à 2) (voir note 1) 

 
Pour une longitude Lon_DD : 

Si orientation Est (+) : Lon_AIS = Lon_DD · 10 000 000 
Si orientation Ouest (-) : Lon_AIS = Lon_DD · 10 000 000 

Latitude AIS 32 90 degrés 
Nord = positive 
Sud = négative (exprimée en complément à 2) (voir note 1) 

 
Pour une latitude Lat_DD : 

Si hémisphère Nord (+) : Lat_AIS = Lat_DD · 10 000 000 
Si hémisphère Sud (+) : Lat_AIS =  Lat_DD · 10 000 000 

Route de fond 
COG 

12 Route de fond en 1/10° (0-3599) 3 600 (E10 hex) = non disponible 
= par défaut ; 3 601 - 4 095 ne devront pas être utilisés 

(note 1) : Complément à 2 = (complément à 1) + 1 
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Documentation PP2 : Positionnement sur terre 
 

Principe utilisé par les navires pour se positionner sur la terre. 
Sur la surface du globe terrestre, la position d'un point est repérée par deux valeurs : la latitude 
et la longitude. 

 
La latitude 
Elle sert à déterminer où se situe un point sur le globe par rapport à l'équateur (voir carte). On 
part de l'équateur pour aller vers un des deux pôles afin de se positionner (de bas en haut et de 
haut en bas). On parle de latitude sud dans l’hémisphère sud et de latitude nord dans 
l'hémisphère nord. La valeur de la latitude est prise entre 0 et 90 degrés. 

 
La longitude 
Un point situé à gauche du méridien de référence (premier méridien, voir schémas ci-dessous) 
aura une longitude Ouest et inversement, si un point est à droite, sa longitude sera dite Est. On 
prend comme référence le méridien de Greenwich  (premier méridien). Tous les points situés 
sur ce méridien ont une longitude égale à 0°. 
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Documentation PP3 : Coordonnées GPS, vitesse et MMSI 
 

Les deux principaux systèmes numériques utilisés pour les coordonnées géographiques sont : 
- DMS (Degrés° Minutes’ Secondes’’) avec une précision Nord, Sud, Est, Ouest. 
- DD Degrés Décimaux. Ce sont des nombres décimaux positifs ou négatifs : Nord (+), 

Sud (-), Est (+) et Ouest (-). 
 

Les systèmes de positionnement numériques  (GPS  et  AIS)  utilisent  les  coordonnées  en  
DD Degrés Décimaux. La VHF RT 1050-AIS utilise le système DD. 
Pour convertir des coordonnées DMS (Degrés° Minutes’ Secondes’’) en DD (Degrés Décimaux) 
on utilise la formule ci-dessous : 

DD = Degré + (Minutes / 60) + (Secondes / 3600) 
 

Par exemple : 
une latitude de : 49° 30′ 15″ Nord donne en DD : 
Lat = 49 + (30 / 60) + (15 / 3600) = + 49,5042° (positif puisque hémisphère Nord) 
une longitude de : 1° 30’ 50’’ Ouest donne en DD : 
Lon = 1 + (30/60) + (50/3600) = -1,513° (négatif puisque à l’ouest du méridien de 
Greenwich) 

 
 

Unité de vitesse utilisée par les navires. 
Les navires utilisent comme unité de vitesse le nœud symbole nd (en français) ou kn (en 
anglais) : 1 nd = 1,852 km·h-1 

 
Dans le message AIS numéro 1 la vitesse de fond du navire est transmisse (SOG : Speed Over 
Ground). Elle est exprimée en dixième de nœuds. 

 
Par exemple :  un navire  avance  à  une  vitesse  20,5  kn  correspondant  à  une  vitesse     
de 20,5 · 1,852 = 37 km·h-1. La vitesse transmise SOG_AIS est 20,5 · 10 = 205. 

 
 

Identification des navires MMSI (Maritime Mobile Service Identity) 
Un numéro unique MMSI est attribué à chaque navire. Il se compose toujours de 9 chiffres. 

M  I  D  X  X  X  X X X (M, I, D et X : chiffres de 0 à 9) 
 

L'UIT a attribué à chaque pays 3 chiffres d'identification maritime appelés le MID qui identifie la 
nationalité du navire. Ci-dessous quelques exemples : 

- France : 226, 227 et 228 
- Belgique : 205 
- Turquie : 271 
- Royaume Uni : 232, 233, 234, 235 

Par exemple : pour le numéro MMSI 205 001940 d’un navire, le MID est égal à 205, donc le 
navire est de nationalité belge et le numéro du navire est 001940 
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Documentation PP4 : GP214D DUAL PLL 
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Documentation PP5 : 6N137 
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Documentation PP6 : PCA82C250 
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Documentation PP7 : BUS CAN et NMEA2000 
 

Description 
Le bus CAN (Controller Area Network) est né du besoin de trouver une solution de 
communication série dans les véhicules automobiles, les systèmes industriels et les navires. 
Auparavant, les organes de commande des équipements électroniques échangeaient les 
données par l'intermédiaire de lignes dédiées (non multiplexées). L'augmentation du nombre 
d'organes embarqués a contraint les industriels à développer une nouvelle architecture à base 
de bus. 
Avec le bus CAN, les stations (nœuds), organes de commande, capteurs ou actionneurs, 
appareils électroniques embarqués, etc. sont reliés par un bus série asynchrone symétrique. 

 
Exemple de réseau à base de bus CAN marine (NMEA2000) 

 
 

Les caractéristiques électriques des signaux sont conformes à la norme 
HIGH SPEED ISO 11898-2 
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Le protocole NMEA 2000 
Le bus CAN dans les navires est conforme au protocole NMEA 2000 qui utilise un champ 
d'arbitrage étendu sur 29 bits appelé ID ou « Identifier » décrit par la trame ci-dessous. 

 
 
 
 
 
 
 
 

Les bits de bourrage ou bits stuffing 
Afin de sécuriser la transmission des messages, la méthode dite de bit stuffing (bit de bourrage) 
est utilisée. Cette méthode consiste à insérer un bit de polarité inverse pour casser des chaînes 
trop importantes de bits identiques. Dès que l’on a émis 5 bits de même polarité sur le bus, on 
Insère un bit de polarité inverse (voir exemple 1 et 2 ci-dessous). 
A la réception, ces bits de stuffing ne sont pas pris en compte dans le message reçu. 

 
Emission de la trame. 

 
 

 
 

Réception de la trame 
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Documentation PP8 : PGN NMEA2000 
 

L’ID « identifier » (29 bits) des messages NMEA2000 identifie le message. 
l’ID est composé de : 

- Le PGN (Parameters Group Number) sur 21 bits est un numéro qui détermine le type de 
message transmis sur le bus CAN ; 

- L’adresse source « source adresse » sur 8 bits de l’équipement qui initie l’envoi de la trame. 

Le PGN est composé de 21 bits : 
- 3 bits pour la priorité du message ; 
- 1 bit réservé pour des extensions futures ; 
- 1 bit appelé DP (Data Page) ; 
- 8 bits pour le PDU Format ; 
- 8 bits pour le PDU Specific. 

 
 

Pour identifier les fonctions utilisées dans le protocole 
NMEA2000, on élimine les 4 premiers bits du PGN. 
On obtient ainsi un PGN_fonction de 17 bits composé 
du bit DP et des deux octets PDU Format et PDU 
Specific. 

 
 

Le PGN_fonction peut prendre les valeurs de 0x0 à 0x1FFFF. 
Exemples de quelques PGN de fonctions utilisées en NMEA2000 : 

 
 
 

 
PGN_fonction 17 bits 

 

- PGN 126992 System Time (Heure du système) 
- PGN 127505 Fluid Level (Informations liées au carburant) 
- PGN 127508 Battery Status (Informations liées à la batterie) 
- PGN 128267 Water Depth (Informations liées à la profondeur) 
- PGN 129038 AIS Class A Position Report (Informations liées à la position, vitesse et cap du 

navire) 
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Documentation PP9 : Table des évènements d’un message 
AIS N°1 

 

 
 

 

Documentation PP10 : Organisation des informations CAN 
d‘un message AIS N°1 

 

Pour réceptionner ce message, 5 trames CAN de 8 octets sont nécessaires pour obtenir 
l’ensemble des informations. 

 
À l’intérieur de ces 5 trames, seuls 28 octets sont utilisés pour transmettre toutes les 
informations du message AIS numéro 1, à savoir les coordonnées géographiques (longitude et 
latitude), l’identification du navire MMSI, le cap (COG) et la vitesse (SOG). 
Le tableau ci-dessous décrit l’organisation des trames et les positions respectives des octets 
utilisés. 

 

N° de 
trame 

 
ID (29 bits) 

DLC 
Nb 

d’octets 

 
DATA1 

 
DATA2 

 
DATA3 

 
DATA4 

 
DATA5 

 
DATA6 

 
DATA7 

 
DATA8 

1 0x11F80E03 8 0xC0 0x1C XX MMSI1 MMSI2 MMSI3 MMSI4 LON1 

2 0x11F80E03 8 0xC1 LON2 LON3 LON4 LAT1 LAT2 LAT3 LAT4 

3 0x11F80E03 8 0xC2 XX COG1 COG2 SOG1 SOG2 XX XX 

4 0x11F80E03 8 0xC3 XX XX XX XX XX XX XX 

5 0x11F80E03 8 0xC4 XX 0xFF 0xFF 0xFF 0xFF 0xFF 0xFF 

XX : Valeurs non définies 
Toutes les valeurs des octets des trames sont en représentation hexadécimale. 


