论文题目
张一1,2， 邓二3*，王三四1（单位序号按顺序标号，通信作者上角标加*）
(1.****大学 ****学院, 太原 030051；
2. ****大学 ****重点实验室, 太原 030051；
3.北京****研究所, 北京 100076)（一般注明二级单位）
摘要：摘要包括三个基本要素：研究对象（目的、背景）、研究方法（所用理论方法、设备、材料、研究过程等）、结果和结论（关键数据、实验结果或仿真结果等，不要加自我评价）。摘要所提内容应在正文中体现。英文摘要应采用第三人称表达，不要出现本文等字眼，用过去时叙述作者的工作和研究方法，用现在时叙述结论，不要用将来时态。中文摘要应在250字以上。
关键词：智能导航; 空间距离; 无线传感网络; 数据融合; 速度测量 （关键词4~8个）
中图分类号：TP212(请仔细核查)     文献标识码：A

英文题目（英文题目各实词首字母大写，与中文对应）
ZHANG Yi1,2，DENG Er3*，WANG Sansi1   (注意大小写)
(1. College of ****, **** University, Taiyuan 030051, China;
2. **** Key Laboratory, **** University, Taiyuan 030051, China;
*******, Beijing 100076, China)（二级单位在前一级单位在后）
Abstract: (中英文摘要应对应)
Key words: ×××;  ×××;  ×××;  ×××;  ×××


0  引 言
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××[1]。×××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××[2-4]。王莉等[5]研究表明××××××××××××××××××。肖澜等[6]证明了×××××××××××××××。
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××[7-8]。  
1  实验方案
1.1  传感器制备
×××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××，如图1所示（先文字后图，图的序号按顺序排序，图为嵌入式）。

    
图1 ×××××××××
Fig.1 ××××××××××××（中英文标题）
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××
[image: ]（1）
式中：式中：ei为客户端目前剩余的能量；λi为与客户端相邻设备的数量；ℓM 为联盟中客户端与其他客户端之间的平均通信距离；γ1，γ2，γ3为可调参数。（对公式中的参数要有说明，公式序号按顺序排序，公式中的变量斜体，在文中也用斜体，表示矩阵或向量的字母加粗表示）
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××
1.2  传感器测试
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××
2  实验结果与分析
2.1  ××××××
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××，如表1所示。
表1 ××××××
Tab.1  ××××××
	材料
	ρ/(kg· m-3)
	c/( J·kg-1·K-1)
	λ/( W·m-1·K-1)

	RDX
钢
铝
空气
	1720
7840
2701
1.29
	1570
465
880
1.003
	0.2
45
236
0.023



（1. 采用三线表格式；2.表中的数据要有量的中文名称、英文符号及单位，对于无量纲或无单位的，请注明“无单位”。 表中单位格式如上表所示）
2.2 ××××××
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××，如图2所示。××××××××××××××××××××××××××××××××××××[image: ]
图2 ××××××××
Fig.2 ××××××××

[bookmark: _GoBack](一个图中超过两幅图，要用(a)、(b)等区分，并写相应的小标题；图尽量用彩色图；表中的数据、图中的坐标轴都要有量的名称及单位)
3  结论
××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××××。
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