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Ortung und Navigation für Telematik-Dienste  
 



Gliederung 
·Einführung NMEA 

·NMEA ɀ Standard - 0180 

·NMEA ɀ Standard - 0182 

·NMEA ɀ Standard - 0183 

·NMEA ɀ Standard - 2000 

·Vorführung  
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Was ist NMEA? 
·NMEA       National Marine Electronics Association 

 

·Non-Profit -Vereinigung : 

·Hersteller, Distributoren, Händler, Bildungseinrichtung  und 
andern mit dem Interesse an peripheren Schiffselektronik Berufen 

 

·Widmet sich der Bildung und Weiterentwicklung der Marine -
Elektronik -Industrie und dem Markt dem es dient 

·Bei mehr Interesse www.nmea.org 
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Was ist ein NMEA-Standard? 
·Bootsinstrumente boten Daten anderen Geräten zur 

Weiterverarbeitung an           gab aber keinen Standard 

·1969 wird NMEA als Gesellschaft eingetragen 

·1980 entwickelte NMEA 0180 Standard 

·dieser besitzt elek. Schnittstelle und Daten-Protokoll für die 
Kommunikation zwischen marinen Instrumenten  

·also Beseitigung der Inkompatibilität der Protokolle 

·alle NMEA-Standards basieren auf digitalen Signalen 

·Erweiterung als NMEA-0182-Standard 

·1983 NMEA-0183-Standard 

·2001 NMEA-2000-Standard 
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NMEA-0180-Standard 
·Erster Standard der 80er Jahre 

·Regelt die einheitliche Übertragung von digitalen Daten zwischen 
Geräten der Schiffahrt 

· funktioniert nur mit Loran-C-Funknavigationssystemen 
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LORAN-C (Hyperbelnavigation) 

12.10.2011 Christin Schulz, Christian Liebisch, Sven Kaden 6 

Å Sender senden auf gleicher Frequenz, zeitlich versetzt 
Å aus der Laufzeitdifferenz von 2 Sendern ergibt sich eine Standlinie, 
  die die Form einer Hyperbel hat 
Å um wiederum die Position bestimmen zu können,  
  wird die Laufzeitdifferenz zwischen 2 weitern Sender ermittelt und 
  der Schnittpunkt der 2 Standlinien ergibt die Position 



Funktionsweise NMEA-0180 
·!ÒÂÅÉÔÅÔ ÍÉÔ ÄÅÍ ȵ3ÉÍÐÌÅȰ-Datenformat 

·Besteht aus einem einzigen Daten-Byte 

·Abstand der Übertragung 0,8 bis 5 Sekunden (1,25 Hz bis 0,2 Hz) 

    

  Beispiel (einfach, Valide, Ablenkung nach Backbord)  

       1 0 0 1 1 0 1 0 
 Format (0- einfach, 1- komplex) 

 Prüf-Bit (Valide ɀ 1, Invalide ɀ 0) 

 Richtung [in Grad] durch einen Offset -Binary repräsentiert  
· 1-31 Ablenkung nach Steuerbord 

·32 Auf Kurs 

·  33-63 Ablenkung nach Backbord 
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NMEA-0182-Standard 
·Standard kann auch mehrere Geräte verbinden 

·Übertragung im Intervall von 2 ɀ 8 Sekunden 

·!ÒÂÅÉÔÅÔ ÍÉÔ ÄÅÍ ȵComplexȰ-Datenformat 

·Es wird der ASCI-Zeichensatz verwendet 

·Nachricht besteht aus 37 Bytes 
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Funktionsweise NMEA-0182 
 

$ M P K 0000 L T 000 52D30'56"N 13D19'00"E S R Q 
 

Byte 1  Startbyte (immer $)  

Byte 2-3   Geräte-Adresse/Kennung (A-Z)  

Byte 4  Einheit für Kursabweichung (K, N, U)  

Byte 5-8   Kursabweichung (0-9)  

Byte 9   Richtung der Kursabweichung (L, R) 

Byte 10   Art der Peilung (M, T, B)  

Byte 11-13   Peilung zum nächsten Wegpunkt (0-9)  

Byte 14-23   Lage: Breitengrad 

Byte 23-34  Lage: Längengrad 

Byte 35   Statusbyte (nicht ASCII)  

Byte 36   ȵ.5,Ȱ character (wird ignoriert)  

Byte 37   ȵ%48Ȱ character (End of text) 
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Zusammenfassung                0180/0182 
·Beide sind heute nicht mehr von Bedeutung da mit den nächsten 

Standards eine klare Trennung zwischen sendenden und 
empfangenden Geräten eingeführt wurde 
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NMEA-Standard-0183 

·Allgemein 

·Spezifikation 

·Hardware 

·Datensatz-Format 
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Allgemein 
·Nachfolger von NMEA-0180 und NMEA-0182 

·Spezifiziert Kommunikation zwischen 1 Talker  und 
mehreren Listener  

·Spezifiziert Datensatzformat zur Kommunikation  

·Versionen: NMEA-0183 V 1.x, NMEA-0183 V 2.x, 
NMEA-0183 V 3.x (NMEA-0183 VS) 
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Spezifikation 

12.10.2011 Christin Schulz, Christian Liebisch, Sven Kaden 13 

Hardware 

Datensatz-Format 



Hardware I 
·Talker : Geräte, die generierte Datenprotokolle auf Bus 

schreiben 

·Bsp.: GPS-Empfänger, Echolot, Gyrokompass 
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Hardware II 
·Listener : Geräte, die Datensätze von Bus lesen und 

auswerten 

·Bsp.: Radar, PC, Chartplotter 

·Multiplexer  bündelt Ausgaben mehrerer Talker 
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Talker 1 

Talker 2 

Talker 3 

Multiplexer  

Listener 1 

Listener 2 

Listener 3 



Hardware III 
·Single-Master-"ÕÓ ɉ-ÁÓÔÅÒ К ȵTalkerȰɊ 

·Serielle Datenübertragung; UART-Kodierung 
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v1.x v2.x v3.x 

Standard EIA RS-232 EIA RS-422 EIA RS-422 

Topologie 1 Talker ɀ 1 
Listener 

1 Talker ɀ n 
Listener 

1 Talker ɀ n 
Listener 

Signal Single-Ended Symmetrisch Symmetrisch 

Baudrate 4800 Baud 4800 Baud 38400 Baud 

Datensatz-
Rate bei 80 
Zeichen 

7,5 
Datensätze/s 

7,5 
Datensätze/s 

60 
Datensätze/s 



Datensatz-Format I 
·Talker  Datensätze  werden von einem Talker 

generiert und gesendet 

·Bsp.: $xxXXX,,,,,*hh<CR><LF> 

·"ÅÇÉÎÎÔ ÍÉÔ ȵΗȰ ÏÄÅÒ ȵȦȰ 

·Zwei Zeichen zur Talker-Kennung 

·Drei Zeichen zur Datensatz-Kennung 

·Durch Komma getrennt folgenden Datenfelder 

·Optional kann die Checksumme angegeben werden 

·Beendet durch <Carriage Return> und <Line Feed> 
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Datensatz-Format II  
·Proprietary  Datensätze  können von Unternehmen 

definiert werden 

·Bsp.: $PGRMM,,,,,*hh<CR><LF> 

·Query Datensätze  werden vom Listener gesendet um 
bestimmte Datensätze abzufragen 

·Bsp.: $CCGPQ,GGA<CR><LF> 
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Datensatz-Format III 
· Allgemein: OSD |  
· Autopilot: APA | APB | ASD |  
· Decca: DCN |  
· D-GPS: MSK  
· Echolot: DBK | DBS | DBT |  
· Funk: FSI | SFI | TLL  
· Geschwindigkeit: VBW | VHW | VLW |  
· GPS: ALM | GBS | GGA | GNS | GSA | GSV |  
· Kurs: DPT | HDG | HDM | HDT | HSC | ROT | VDR |  
· Loran-C: GLC | LCD |  
· Maschine: RPM |  
· Navigation: RMA | RMB | RMC |  
· Omega: OLN |  
· Position: GLL | DTM  
· Radar: RSD | TLL | TTM |  
· Ruder: RSA |  
· Temperatur: MTW |  
· Transit: GXA | RTF |  
· Wegpunkte und Routen: AAM | BEC | BOD | BWC | BWR | BWW | ROO | RTE | VTG | WCV |WNC | WPL | XDR | 

XTE | XTR |  
· Wind: MWV | VPW | VWR |  
· Zeit: GDT | ZDA | ZFO | ZTG | 
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Datensatz-Format IV 
·Bsp.: GLL - Geographic Position - Latitude/Longitude 
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       1       2  3        4   5        6 7   

       |        |  |        |   |        | |   

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

 Field Number:    

  1) Latitude  ( Grad.Dezimalminute )  

  2) N or S (North or South)   

  3) Longitude  ( Grad.Dezimalminute )   

  4) E or W (East or West)   

  5) Universal Time Coordinated (UTC)   

  6) Status A -  Data Valid, V -  Data Invalid   

  7) Checksum  



Datensatz-Format V 
·Bsp.: MWV - Wind Speed and Angle 
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        1   2 3    4 5   

        |    | |    | |   

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

 Field Number:    

  1) Wind Angle, 0 to  360 degrees   

  2) Reference, R = Relative, T = True   

  3) Wind Speed   

  4) Wind Speed Units, K/M/N   

  5) Status, A = Data Valid   

  6) Checksum 



Gliederung NMEA-2000 
·Allgemein 

·Grundlagen CAN Bus 

·Eigenschaften NMEA 2000 

·Struktur eines NMEA 2000 Netzes 

·Netzaufbau und Verkabelung 

·Geräte und Zertifizierung 

·PGNs  
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Allgemeines zum NMEA-Standard-2000 
·Nachfolger des NMEA 0183 Standards 

·Aufgesetzt auf den CAN Bus Standard 

·Erweiterung des SAE J1939 

·Netzwerkstandard  
(Protokoll und Aufbau des Netzes) 
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CAN-Bus  
·Bus Topologie 

·Geschwindigkeiten von 10 bis 1000 kBit /s 

 

 

·Multi Master Bus 

·TwistedPair Kabel  

  symetrische Übertragung 
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CAN-Bus Aufbau 
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NMEA-2000 Eigenschaften 
·Geschwindigkeit 250 kBits (Festlegung) 

·Bis zu 200 m Kabellängen 

·Abschlusswiderstand ca. 120 ɷ 

·4-poliges geschirmtes Kabel  

·2 Adern zur Datenübertragung (1,33 mm²) 

·2 Adern für die 12 V Spannungsversorgung (0,83mm²) 

·Spannungsversorgung für geringe Belastung 
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Gründe für die Einführung 
·Standardisierung der Endgeräte 

·Kabeleinsparungen 

·Einfache Installation und Erweiterbarkeit  

·Erhöhung der Betriebssicherheit 
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Netzstruktur NMEA-2000 
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Netzaufbau am Beispiel Garmin 
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Kabel und Stecker 
·4 polige Kabel (waterproof) + Schirmung 

·Anschluss über T-Stücke 

·mit Stichleitungen ( Dropcables) 

·Hersteller sind z.B. Lowrance, Molex 

 

12.10.2011 Christin Schulz, Christian Liebisch, Sven Kaden 30 



Geräte 
·Sensoren 

·GPS, Kompass,  
Echolot, Windmesser, 
 Kraftstoffmesser, ..... 

 

·Überwachungsgeräte 

·Plotter,  
Mulitfunktionsdisplays ,  
Gateways, ..... 
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