VIA google AI

Het lijkt erop dat Klipper geen verbinding kan maken met je 
BTT EBB toolhead board via CAN-bus. De foutmelding mcu 'EBBCan': Wait for identify_response gecombineerd met Serial connection closed betekent dat de host (Raspberry Pi) het board wel verwacht, maar geen antwoord krijgt. 
Op basis van je MCU-build (stm32g0b1xx) en de foutmelding, zijn dit de meest waarschijnlijke oorzaken: 
1. Onjuiste CAN-bus UUID
Als je onlangs de firmware hebt geflasht of het board nieuw is, kan de UUID veranderd zijn.
· Check: Voer in de terminal van je Pi het volgende commando uit: ~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0
· Fix: Vergelijk de gevonden UUID met de canbus_uuid onder de sectie [mcu EBBCan] in je printer.cfg. 
2. Snelheid (Bitrate) mismatch
Je build log toont CANBUS_FREQUENCY=1000000 (1M).
· Check: Je can0 interface op de Raspberry Pi moet op dezelfde snelheid staan. Controleer dit met: ip -s link show can0.
· Fix: Als de Pi op 500k staat, pas dan de /etc/network/interfaces.d/can0 aan naar bitrate 1000000 en herstart de interface. 
3. Bedrading en Terminatie
CAN-bus is erg gevoelig voor de fysieke verbinding.
· Terminatieweerstand: Zorg dat de 120 Ohm jumper op de EBB geplaatst is als dit het laatste apparaat op de lijn is.
· Bedrading: Controleer of de CAN-H en CAN-L draden niet zijn omgewisseld of ergens een slecht contact maken.
4. Firmware Flash Status
Soms lijkt het flashen geslaagd, maar draait de firmware niet correct door een verkeerde bootloader-offset.
· Fix: Voor de EBB36/42 (G0B1) moet de bootloader-offset meestal op 8KiB staan (volg de BigTreeTech EBB handleiding op GitHub).

Om je verder te helpen heb ik de volgende info nodig:
· Welke CAN-adapter gebruik je op de Raspberry Pi (bijv. U2C, Octopus in bridge mode, of een Waveshare HAT)?
· Wat is de output van het commando ip -s link show can0?
· Heb je onlangs de firmware geüpdatet voordat dit probleem begon? 
AI-reacties kunnen fouten bevatten. Meer informatie
· Printer.CFG Changes for moving to CANbus? : r/VORONDesign
27 dec 2024 — cfg. I feel like the update I am doing is a very standard configuration for those looking to upgrade, but tutorials I've seen alre...
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· mc-build, a cli to allow building files into a datapack - GitHub
24 okt 2024 — mc-build is a cli tool that helps with the creation of data packs through compiling a custom format to functions. the cli by defau...
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· Need Help: CAN Bus Issues with FYSETC Toolhead PCB on Voron 2.4 : r/VORONDesign
17 aug 2024 — Right. Sorry for the miscommunication. I had the can cable connected and did run the ~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/can...
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Alles tonen
ik gebruik een pi4b met BTT U2C
Bij het gebruik van een 
Raspberry Pi 4B met een BTT U2C is de foutmelding 
ip -s link show can0 3: can0: <NOARP,UP,LOWER_UP,ECHO> mtu 16 qdisc pfifo_fast state UP mode DEFAULT group default qlen 1024 link/can RX: bytes packets errors dropped missed mcast 24 3 0 0 0 0 TX: bytes packets errors dropped carrier collsns 6395 1299 0 0 0 0
De output van 
ip -s link show can0 laat iets cruciaals zien: je verstuurt veel data (1299 pakketten TX), maar je ontvangt bijna niets (3 pakketten RX). Dit bevestigt dat de U2C wel praat, maar de EBB niet antwoordt of dat het signaal niet aankomt.
Aangezien je een U2C gebruikt, zijn dit de volgende stappen om het op te lossen:
1. Check de "Flash" status van de EBB
De EBB kan in een "herstart-loop" zitten of in bootloader-modus staan.
· Knipperen er lampjes op de EBB wanneer je Klipper probeert te starten?
· Actie: Voer het commando ~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0 uit.
· Krijg je een UUID te zien? Zo ja, kopieer deze exact naar je printer.cfg.
· Krijg je geen UUID? Dan is de EBB niet bereikbaar op de bus.
2. Controleer de Bitrate (1M vs 500k)
Je Klipper build staat op 1.000.000 (1M). Veel standaard handleidingen voor de U2C gebruiken 500.000.
· Actie: Controleer je netwerkinstellingen op de Pi: cat /etc/network/interfaces.d/can0.
· Zorg dat daar ook bitrate 1000000 staat. Als je dit aanpast, herstart dan met:
bash
sudo ifdown can0 && sudo ifup can0
Wees voorzichtig met code.
3. De 120 Ohm Weerstand (Cruciaal bij U2C)
De CAN-bus heeft aan beide uiteinden een weerstand van 120 Ohm nodig.
· U2C zijde: Deze heeft meestal een interne weerstand of een switch/jumper.
· EBB zijde: Zorg dat de jumper op de 120R pins geplaatst is. Zonder deze jumper reflecteert het signaal en zie je exact wat je nu hebt: TX werkt, maar RX faalt door ruis.
4. Firmware Match
Als de EBB is geflasht met een andere bitrate dan de U2C/Pi, zal hij nooit verschijnen in de canbus_query.
· Tip: Als je de EBB opnieuw flasht via USB (DFU), dubbelcheck dan of je 8KiB bootloader hebt geselecteerd en de bitrate op 1000000 hebt gezet zodat deze matcht met je config.

Wat is de volgende stap?
· Krijg je een resultaat (UUID) als je ~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0 uitvoert?
· Zit de 120R jumper op je EBB board?
· Welke versie U2C heb je (V1.1 of V2.1)? De V2.1 heeft soms een andere firmware nodig om stabiel op 1M te draaien.
AI-reacties kunnen fouten bevatten. Meer informatie
~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0 Found canbus_uuid=dc7f1fc179bf, Application: CanBoot Total 1 uuids found er zit een 120R jumper op
Dat is goed nieuws! De 
canbus_uuid is gevonden, maar er is één probleem: de Application is CanBoot (tegenwoordig bekend als Katapult).
Dit betekent dat je EBB-board momenteel in de bootloader-modus staat en de eigenlijke Klipper-firmware nog niet draait. Klipper kan pas verbinden als de volledige firmware is geflasht.
Hoe los je dit op?
Je moet de Klipper-firmware naar het board "pushen" via de CAN-bus met behulp van Katapult. Volg deze stappen:
1. Ga naar de klipper map:
cd ~/klipper
2. Flash de firmware via CAN:
Gebruik het onderstaande commando (vervang de UUID door die van jou):
bash
python3 lib/canboot/flash_can.py -i can0 -f out/klipper.bin -u dc7f1fc179bf
Wees voorzichtig met code.
(Als flash_can.py niet in die map staat, staat het waarschijnlijk in ~/katapult/scripts/flash_can.py).
3. Controleer de status:
Wacht tot het flashen klaar is en voer daarna opnieuw de query uit:
~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0
Als het goed is staat er nu: Application: Klipper.
4. Update je configuratie:
Zorg dat in je printer.cfg exact deze UUID staat:
ini
[mcu EBBCan]
canbus_uuid: dc7f1fc179bf
Wees voorzichtig met code.
Waarom gebeurde dit?
Waarschijnlijk is het board na het bouwen van de firmware wel in bootloader-modus gezet, maar is het eigenlijke .bin bestand nog niet succesvol geïnstalleerd.
Lukt het flashen met het bovenstaande commando?
· Krijg je een "Flash Success" melding?
· Verandert de status naar Application: Klipper na de herstart?
· Mocht het flashen mislukken, check dan of je de firmware hebt gebouwd met de juiste 8KiB bootloader offset voor de EBB (G0B1).
AI-reacties kunnen fouten bevatten. Meer informatie
python3 ~/katapult/scripts/flash_can.py -i can0 -f out/klipper.bin -u dc7f1fc179bf Connecting to CAN UUID dc7f1fc179bf on interface can0 ERROR:root:Flash Tool Error Traceback (most recent call last): File "/home/pi/katapult/scripts/flash_can.py", line 1104, in main await sock.run() File "/home/pi/katapult/scripts/flash_can.py", line 813, in run self._check_firmware() File "/home/pi/katapult/scripts/flash_can.py", line 571, in _check_firmware raise FlashError("Invalid firmware path '%s'" % (self._fw_path)) FlashError: Invalid firmware path '/home/pi/out/klipper.bin'
De foutmelding 
Invalid firmware path betekent simpelweg dat het script het bestand klipper.bin niet kan vinden op de plek die je opgaf. Je staat waarschijnlijk in de verkeerde map of het pad is niet volledig.
Omdat je in de katapult map werkt, zoekt hij nu naar /home/pi/out/klipper.bin, maar Klipper slaat zijn bestanden standaard op in /home/pi/klipper/out/.
De oplossing
Gebruik het volledige (absolute) pad naar het bestand. Voer dit commando uit:
bash
python3 ~/katapult/scripts/flash_can.py -i can0 -f ~/klipper/out/klipper.bin -u dc7f1fc179bf
Wees voorzichtig met code.
Als dat niet werkt (File not found):
Dan moet je de firmware eerst even (opnieuw) bouwen om zeker te weten dat het bestand bestaat:
1. Ga naar de klipper map: cd ~/klipper
2. Open het menu: make menuconfig
· Zorg dat Micro-controller op STM32G0B1 staat.
· Zorg dat Bootloader offset op 8KiB bootloader staat.
· Zorg dat Clock Reference op 8 MHz crystal staat.
· Zorg dat Communication interface op CAN bus (on PB0/PB1) staat.
· Stel de CAN bus speed in op 1000000.
3. Bouw het bestand: make clean && make
4. Flash opnieuw:
bash
python3 ~/katapult/scripts/flash_can.py -i can0 -f ~/klipper/out/klipper.bin -u dc7f1fc179bf
Wees voorzichtig met code.
Zodra je "Flash Success" ziet:
· Voer ~/klippy-env/bin/python ~/klipper/scripts/canbus_query.py can0 uit.
· Als er nu Application: Klipper staat, ben je klaar!
Laat je me weten of de "Flash Success" melding nu verschijnt?
AI-reacties kunnen fouten bevatten. Meer informatie
flash succes en Application klipper staat er nu, bedankt
Lekker bezig! Dat is precies wat we wilden zien. De 
EBB praat nu de juiste taal met Klipper.
Vergeet niet om in je printer.cfg (waarschijnlijk via de Mainsail of Fluidd interface) de UUID te controleren:
ini
[mcu EBBCan]
canbus_uuid: dc7f1fc179bf
Wees voorzichtig met code.
Voer daarna een FIRMWARE_RESTART uit in de console van je printer. Als het goed is, zie je nu alle sensoren en functies van je toolhead verschijnen.
Mocht je nog ergens tegenaan lopen, dan kan ik je helpen met:
· Het instellen van de ADXL345 (input shaper) op de EBB.
· De configuratie van de extruder of heaters.
· Het fine-tunen van je CAN-bus stabiliteit.
Veel plezier met printen!
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