Статусный контроль EtherCAT
Состояния

Шинный распределитель EtherCAT имеет интегрированный инструмент Статусного контроля. Для каждого состояния определено какая коммуникационная служба активируется через EtherCAT. 
Статусным контролем управляет EtherCAT мастер.

	
	IP:
	Старт почтового соединения
	

	
	PI:
	Остановка почтового соединения

	
	PS:
	Старт обновления входа

	
	SP:
	Остановка обновления входа

	
	SO:
	Старт обновления выхода

	
	OS:
	Остановка обновления выхода

	
	OP:
	Остановка обновления входа, остановка обновления выхода

	
	SI:
	Остановка обновления входа, остановка почтового соединения

	
	OI:
	Остановка обновления выхода, остановка обновления входа, остановка почтового соединения

	
	IB:
	Старт почтового сервиса для обновления микропрограммы в загрузочном режиме

	
	BI:
	Перезапуск/остановка почтового сервиса


Инициализация (Init)
После подачи питания распределитель EtherCAT находится состоянии Инициализации. Изначально невозможно ни почтовое соединение, ни передача данных. Мастер EtherCAT инициализирует SyncManager каналы 0 и 1 для почтового соединения.

Подготовка (Pre-Op)

Во время перехода с состояния Init в Pre-Op распределитель EtherCAT проверяет правильность инициализации почтового сервиса.

В состоянии Pre-Op почтовое соединение возможно но передача данных процесса блокирована. Мастер EtherCAT инициализирует SyncManager каналы (начиная с канала SyncManager 2) процесса, FMMU каналы и PDO распределения, в соответствии с присвоениями SyncManager PDO. Далее, в этом статусе передаются настроечные параметры обмена данных процесса, специфические модульные параметры, отличающиеся от начальных значений.

Пред-работа (Safe-Op)

Во время перехода с состояния Pre-Op в Safe-Op распределитель EtherCAT осуществляет проверку правильности коммуникационных каналов SyncManager передачи данных процесса.

Перед подтверждением изменения состояния, распределитель EtherCAT копирует текущие входные данные в соответственные области DP RAM контроллера EtherCAT. В состоянии Safe-Op возможно почтовое соединение и передача данных. В этом статусе входные данные циклически обновляются но выходы деактивированы.

Работа (Op)

В состоянии Op распределитель EtherCAT копирует выходные данные мастера в свои выходы. Здесь возможно почтовое соединение и передача данных.

Загрузка - дополнительно (Boot)

В состоянии Boot обновляется микропрограмма распределителя EtherCAT. В это состояние можно перейти только через Init. В состоянии Boot осуществляется коммуникация потового сервиса через протокол File-Access over EtherCAT (FoE). Другие почтовые соединения и передача данных деактивированы.
