ID设置需要程序中指定，数据固定为8个Byte

数据8个byte的分配
第1个Byte：主要功能设置
	Run_Flag
	Auto_Get
	SYNC
	Get_Dat
	
	
	
	


Run_Flag：启动停止，写1启动，写0停止，优先级最低
Auto_Get：自动获取电机参数，写1生效，优先级中等
SYNC：写1开始缓存数据，此时所有数据非立刻生效，优先级最高
（工作原理：检测到SYNC标志位置位后，将当前的数据包存入缓冲区。如果给SYNC字段（Byte4）写入0x55，则执行缓冲区指令，覆盖本次指令的其他动作）
Get_Dat:写1后获取可以获取数据
第2个Byte：模式切换控制
模式定义
#define Speed_Mode 1    // 速度模式，单位时r/min
#define Postion_Mode 2  // 位置模式，单位是脉冲数，1个脉冲对应0.02197°左右
（360°/16384）
#define OpenLoop_Mode 3 // 开环模式，自动运行，常用于检测电路好坏
#define Set_ID_Mode 4   // 设置ID模式（三档开关）
#define Servo_Mode 5    // 舵机模式，切换进入舵机模式的时候自动进行边界检测，可以设置的值为-1000~1000，0点对应自动的中点。
第3个Byte：保留 
第4个Byte：广播字段，写入0x55触发缓存数据同步，如果没有缓存数据则无动作
第5个Byte：设定值的最高位，传送数据统一为long数据
第6~8个Byte，设定值（long类型，所有设定值都是这样的）

Q&A：
如何控制指定的电机？
在congfig.h中，有一个定义
#define All_Can_ID 0  // 作为广播地址存在，不可修改
#define User_Can_ID 3
可以修改这个User_Can_ID来设定电机的CAN地址，发的时候给这个ID发数据就可以了。（注意不可占用ID0，发送第5个Byte的时候，需要给ID0发送）

如何让好几个控制指令同时生效？
byte1中，将SYNC位给1，则可以暂时不生效读写参数。等待全部写完后，给ID0发送byte5-0x55即可同步触发所有参数的同步生效（其他byte为0即可）
