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            论文标题（居中，小2号宋体加黑，行距1倍）
张小三1，王  五2（作者姓名居中，小4号楷体，多个作者之间用逗号分隔）
(1. 北京控制工程研究所；2. 哈尔滨工业大学控制工程系)（作者单位居中，小5号宋体）
 （作者名字两个字时，中间加一个字空；姓名右上角标注为单位序号，只有一个单位时无需标注上角标）

（空一珩）

摘  要：“摘要”小5号宋体加粗，内容用小5号宋体,上面空一行，单倍行距
关键词：“关键词”要求与“摘要”相同。3～8个，用分号隔开，单倍行距
（空一珩）

0  引  言（序号0，5号宋体，加粗，段前5磅，段后5磅，单倍行距）
XXXXXXXXXXXX（正文5号宋体，首行缩进2字符，行距为单倍行距）
1  抗野值自适应滤波算法（一级标题，5号黑体，加粗，段前5磅，段后5磅，单倍行距）

XXXXXXXXXXXX（正文5号宋体，首行缩进2字符，行距为单倍行距）
1.1  问题提出 (二级开始只有前面的标号是5号宋体加粗，后面文字都是5号宋体不加粗，段前0磅，段后0磅，单倍行距)

XXXXXXXXXXXX（正文5号宋体，首行缩进2字符，行距为单倍行距）
考虑线性离散系统
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             (1)

（多行公式共用一个编号时，左加大括号，编号（1）居中）
式中：（统一为“式中：”如果想引入某个公式可写“式（1）”）
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时刻的状态向量，
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为状态转移矩阵，
[image: image5.wmf]1

k

-

Γ

为系统噪声驱动矩阵，
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为量测向量，
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H

为量测矩阵，
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和
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v

分别为系统噪声和量测噪声，并且满足
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（期望和方差符号要为正体）

式中：
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Q

为系统噪声方差阵；
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R

为量测噪声方差阵；
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d

为Kronecker符号。

Kalman滤波算法的状态估计为[11]
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式中：
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为状态预测；
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K

为滤波增益矩阵。
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（公式出现换行时，运算符号留在上一行末尾，公式编号放在末行末尾）

式中：
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（已编号的公式后不需加标点符号；未编号的公式和公式、文字间，需要用逗号隔开，句号结束）
2  控制器设计
为了构造控制器，我们……

定理 1. 对于系统(1)，…… 则分散控制器(9)能够保证闭环系统的输出渐近跟踪参考输入。
    证. 将式（5）代入式（7），……，速度为5 m/s，马赫数Ma 2.5, （所有单位与数值之间请加1/3个字空），过载10（过载无单位）。

    注1. 文中超声速（不应为超音速）…….
3  仿真校验（不应为仿真验证）
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4  结  论

对于既含时间延迟又含参数不确定性一类关联大系统，本文利用Riccati方程的正定解给出一种分散鲁棒跟踪控制器的设计方法，按照这种方法设计的分散控制器，可以保证系统渐近跟踪预先设定的参考输入。文中给出的仿真实例说明了该方法的有效性。

（空一行）
参 考 文 献（5号黑体，加粗，居中，单倍行距）
（空一行）
[1]   XXXXXXXXXXXX（与序号空两个字符，文字小5号宋体，单倍行距）
倪茂林, 吴宏鑫. 线性不确定系统的鲁棒稳定控制器设计[J]. 自动化学报, 1992, 18(5):585-589.(中文期刊) 
苗景刚，杨新，周江华，等．气艇气动力半经验模型及其参数辨识[C]. 中国浮空器大会,杭州, 2007年5月17-22日.(会议)
GB/T 16159—1996, 汉语拼音正词法基本规则 [S].（标准）
刘加林.多功能一次性压舌板：中国，92214985.2[P].1993-04-14.（中国专利）
执笔人联系方式：
张小三，电话：139********，（010）68******（汇总文集后会删除）
备注：

变量用斜体，空间矢量、矩阵（含n×1列向量）用黑斜体，代表变动性数字的字母、坐标轴符号用斜体,特殊函数用正体（例：sin）。
上下标如果是变量用斜体，是常量用正体。
注意空间矢量和n×1列向量的区别：空间矢量不能转置，n×1列向量不能叉乘、点乘。
五个常用的数集N,Z,Q,R,C为黑正体，其余自定义集合为的白斜体，转置符号用正体，量纲用正体，求微分符号如
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 ，微分号d为正体。
组合字母不能选作变量名，如
[image: image23.wmf]SNR

。

函数中的最外层括号用“ ( )”，例 exp( )，diag( )；diag（a,b,v,….,d）注意逗号的位置

避免错别字，如“将式（1）带入式（2）”；“粘性”应为“黏性”；“的、地、得”需注意区别使用。

已废弃的单位：斤、达因（dyn）、卡（cal）、量浓度（N）、K（开尔文）、rmp、hr、yr（年）。

g 作为量纲符号为正体，作为重力加速度符号为斜体； 
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和atan 都要写为 arctan; 文中用
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，不用30deg；
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转置符号放在
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和
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x

之间; 符号函数用sgn  (  ); 
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Z

不要这样写，横线在
[image: image30.wmf]Z

上面即可。
请注意不同种类文献的格式（作者三个以上情况从第四个开始用“，等”），如不全请参考国标 GB/T 7714-2005。
 不要出现涉密数字形式单位，例如不可使用“502所”，请使用单位全称。
 尽量避免使用电子文献。
15） 标识符后的会议或刊物名称每个单词首字母均大写;如果在文中引用，如果参考文献作者不止一个人要加“等”字，例：Bailey等，然后再加上右上角标序号；不要出现“博士学位论文”“硕士学位论文”字样
16） 图表中写单位之前加”/ ”，如果单位是复合单位，那么单位整体加“（）”，例
[image: image31.wmf]2
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；图表注意字不压线

论文一律用中文wps编排，页面设置：纸张大小：A4；页边距：上下各边距2.5cm，左右边距各：1.9cm；页眉：2.5cm，页码1.5cm。分两栏，栏宽22字符，栏距1.9字符。
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