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中文题名：一般不超过25个汉字（3号黑体）
（责任者）张洪刚1，陈军1,2（4号楷体，一般不超过5人）
（责任者单位）（1. 南京航空航天大学 航空学院，江苏 南京 210016；
2. 中航航空模拟系统有限公司，上海 201100）（小5号宋体）
摘  要：摘要应简明扼要地给出研究的目的、方法、结果和结论，要简洁、具体，排除常识内容和理论。结果/结论不包含对研究的自评性言语。字数控制在200～300字。（小5号宋体）
关  键  词：研究对象；原理；方法（一般为3～5个，小5号宋体）
中图分类号：×××××    文献标志码：A    文章编号：1002-0853（2026）
First letter of the English title is capitalized（4号Times New Roman，粗体）
（责任者汉语拼音）ZHANG Honggang1, CHEN Jun1,2（5号Times New Roman）
（英文责任者单位（1. College of Aerospace Engineering，NUAA，Nanjing 210016, China;
2. AVIC Aviation Simulation System Co., Ltd., Shanghai 201100, China）（5号Times New Roman）
Abstract: 英文摘要应符合英语习惯。时态、语态的应用规律：目的项主要采用动词不定式短语或完整句子，时态多用一般现在时或一般过去时，语态主要采用主动语态；方法和结果项主要采用一般过去时态和被动语态；结论项主要采用现在时和主动语态。（5号Times New Roman）
Key words: ×××；×××；×××（5号Times New Roman）
（正文：汉字采用5号宋体，英文采用5号Times New Roman，参数符号采用原字体）

0  引言（小四号黑）
引言应简明介绍论文的背景、相关领域的研究历史与现状，以及作者的意图与分析依据，包括论文的目标、研究范围和理论、技术方案的选取以及本文的创新点所在等，不允许出现公式和图表。
1  要求（小四号黑）
1.1  基本要求（五号黑）
科技论文是以文字材料为表现形式的科研产品，是科研工作者脑力劳动的成果，应实事求是、客观真切、准确完备、合乎逻辑、层次分明、简练可读。论文写作的基本要求主要体现在以下几个方面：1)主题鲜明，论点明确，论据充分，论证有力；2)内容充实，实事求是，数据准确；3)文字简练，语言规范，避免重复；4)条理清楚，层次分明，形式与内容一致；5)注意保密，对需要保密的资料做技术处理。
1.1.1  其他要求（5号宋）
尽量压缩或删除一般性叙述和推导，公式尽量简化，一般不写中间推导过程。如在参考文献中可查到的、或与文章关系不大的公式尽量删除，以节约版面。

参考文献应在正文引用处引出，并按引用的先后顺序编号。
2  公式及变量（小四号黑）
公式应简洁、字体规范。变量字体规范如下：
1）一般三角函数、计量单位、矩阵的转秩“T”、求导符号“d”及变量有特定意义的下标等一律用正体字；
2）一般变量采用斜体字，矢量、矩阵为黑斜体字(加粗)，矢量参数顶部不加矢量箭头；
3）坐标系中原点采用大写字母O，坐标轴采用小写字母x、y、z表示；
4）参数一般用单字母/符号表示，其他辅助信息作为下标给出。
公式应有引导语，首次出现的变量，应给出定义。如，卡尔曼滤波表达式为：
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其中：
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式中：
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中包含测量信号的估计值以及估计值的一阶和二阶微分值；
[image: image5.wmf]Q

为过程噪声矩阵；
[image: image6.wmf]H

为观测矩阵；
[image: image7.wmf]R

为测量噪声；
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为采样时间。
3  图表（小四号黑）
图表要少而精,应放在文中相应内容处。图表的中英文题名应一致；参数不应使用英文单词或者缩写表示，请采用中文名称或符号表示；符号须注意正斜体，格式如t/s，H/m，V/(m/s)，q/[(°)/s]，
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等。
3.1  表格（五号黑）
表格采用三线表，如表1所示。
表1  执行机构参数（小五号黑）
Table 1  Parameters of actuators（小5号Times New Roman，加粗）
	执行机构
	时间常数
	最大角度/(°)
	最大角速度/

[(°)/s]

	升降舵
	0.0495
	±25
	±60

	副翼
	0.0495
	±21.5
	±80

	方向舵
	0.0495
	±30
	±120


3.2  图（五号黑）
对于函数曲线图，请注意检查横纵坐标的变量名、单位、刻度值是否完整，不同线型或图符是否有说明，图中只留函数曲线，不要加刻度方格线，如图1所示。
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图1  不同滤波方法估计角加速度（小5号宋体）
Fig. 1  Estimation of angular acceleration by different filtering methods（小5号Times New Roman）
4  结束语（小四号黑）
结束语不是对呈现创新点的陈列，主要回答“研究出了什么”，一般有：由研究结果所揭示的原理及其普遍性；研究中有无例外或本论文尚难解释和解决的问题；与先前已经发表过的研究工作的异同；本论文在理论与实用上的意义与价值；进一步研究的建议等。
参考文献：（五号黑）
（汉字采用小5号宋体，英文采用小5号Times New Roman）
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