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0 引 言

正文
中提到的所有缩略词在第一次出现时，必须提供中文名称和英文全称，格式为“多输入多输出（multiple input multiple output，MIMO）”。在文中再次出现时，均采用缩略语即可。
参考文献必须在正文引用处标出，且按照引用顺序排序号。
正文后不要有附录，若有必要，可将附录内容揉入正文中。

文中出现的公式、图、表、定理、推理、定义、命题等，均要按其在正文中被引用的顺序，分别采用阿拉伯数字排序，不以章节编号。
1 一级标题

1.1 数学量与符号使用规范

严格执行国家标准GB3102-93，正确使用量的名称、量的符号与量单位的符号。
文中所用量符号，应在首次出现时加以定义；同一个量的符号，应全文统一。
量的单位采用英文表示，量的数值与量的单位之间留一空格，如“10毫米”应为“10 mm”。数字采用三位分节法，从小数点算起，向左或向右，每3位空一格，如2 324.435 67。
1.1.1 使用黑斜体的情况

(1) 矩阵，如A=
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；
(2) 矢量（向量），如r=（x, y, r），α=（α1, α2, α3）。
1.1.2 使用黑正体的情况
复数集C、实数集R、有理数集Q、整数集Z、自然数集N，及其扩展情况，如正整数集Z+、n维实坐标向量空间Rn等。

1.1.3 使用白斜体的情况
(1) 变量的符号；
(2) 从量的符号转化的角标；
(3) 一般函数符号。
1.1.4 使用正体的情况
(1) 常量，如π、e-4；
(2) 单位，如dB、km；
(3) 从文字或常量转化的角标；

(4) 表示数学运算的符号或常用函数，如矩阵转置符T、矩阵求秩函数rank(A)、正弦函数sin、微分符号d、复数虚部i、有限增量符号Δ等。
1.2 图
文图要求线条清晰，若图片过大，请采用通栏排版。
正文中图随文后（先有如图1所示，再有图），且图必须放在本节内，不得跨节出现。

图字为6号，不得出现英文；图中出现的各量须与正文统一。
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(a) 均方根误差变化情况
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(b) 卡尔曼滤波估计误差
图1 误差分析

Fig. 1 Error analysis

1.3 表
文中所建表格须与半栏同宽，且为三线表，必须有表头并放在第一行。

若表过大，请采用通栏排版。除部分必要缩略语外，表中文字必须为中文。正文中表随文后，且不能跨节。
表身内的数据一般不带单位。若全表数据单位一致，将单位置于表格右上角，右端空一格；若每行或每列数据单位一致，则将单位归并于量的名称式符号后，即量/单位。

表1 算法运行时间比较
           ms
Table 1 Algorithm run time comparison
   ms
	算法
	V/(m/s)

	
	10
	100
	1 000

	AA/(°)
	…1)
	…
	…

	BB/Hz
	…
	…
	…

	本文/%
	…
	…
	…


注：1) ……。
1.4 公式
公式、正文中的变量均需采用公式编辑器录入，居中排，全文顺序排号。公式太长需要换行的，前一行最后以运算符结束，如
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(1)

式中，
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、
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为入射波矢、散射波矢的垂直分量；
[image: image7.wmf]q

、
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为入射波矢、散射波矢的水平分量。

1.5 其他
定理1
  定理名称。定理描述。
证明 ……

         ……                    证毕

2 结 论

总结本文方法及取得的成绩，切勿简单重复摘要内容。
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�20字以内；禁止使用非通用缩略词；尽量不出现“一种”、“研究”等词。（二号黑体，加粗，单倍行距，段前1行，居中）


�（四号楷体，固定值20磅，段前0.5行，居中）


�（五号仿宋，单倍行距，居中）


�（五号楷体，单倍行距，段前0.5行）


�4~8个。（五号楷体，单倍行距）


�按照中图分类法中专业划分填写。（单倍行距，段后1行）


�不超过10个实词；除首字母及缩略语外，其余字母均小写；不出现冠词及“research”、“study”等词。（四号新罗马，加粗，固定值22磅，居中）


�（小四号新罗马，单倍行距，段前0.5行，居中）


�须提供单位正式英文名称，不能使用简写或缩写。（五号新罗马，斜体，单倍行距，居中）


�（五号新罗马，单倍行距，段前0.5行）


�不能直接使用缩略语，缩写须放在全称后面，以括号括起。


�正文排双栏，5号字/10.5磅，宋体，单倍行距。


�图例须为中文，置于图下方、图题上方。坐标图必须有量和单位，如t/s。


�有分图须标明分图题。


�每幅图必须有图题，且各图题不重复。


�图题、标题需要给出对应的英文


�表题采用小五号黑体。


�图题、标题需要给出对应的英文


�公式下方应有式中量的说明，以分号隔开。


�“定义”、“引理”、“算法”、“步骤”等的排版格式与此相同。
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