第四届荟萃学术年会论文格式及模板
1、 学术论文格式有关要求
1.须参照论文模板修改论文格式，页边距为上2.54cm、下2.54cm、左1.91cm、右1.91cm，全文为单倍行距。

2.题目需中、英文，中文为黑体三号居中，英文为Times New Roman三号居中。论文题目应以最恰当、最简明的词语反映论文中最重要的特定内容，避免使用不常见的缩略词、首字母缩写字、字符、代号和公式等，一般不宜超过20字，一般应附有不超过10个实词的英文题目。

3.作者按照次序排列，用“，”隔开，为宋体小四居中。

4.指导教师按照次序排列，用“，”隔开，为宋体小四号居中。

5.学校名称、院部、地址等为宋体小四居中。
6.摘要和关键词均需中、英文，中文为宋体五号，英文为Times New Roman五号。其中“摘要：”、“关键字：”、“Abstract:”和“Key Words:”需加粗。中文摘要不超过300字，外文摘要不超过250个实词。摘要中一般不用图、表、化学结构式、非公知公用的符号和术语。每篇论文选取3-5个词作为关键词。

7.正文内容分两栏，为五号宋体字。正文中任何部分不得打印到稿纸边框，稿纸不得随意接长或截短。

8.标题的层次

一级标题用“一、 二、……”来标识并加粗，二级标题用“（一）(二)……”来标识并加粗，三级标题用“1.2.……”来标识并加粗，四级标题用“（1）（2）……”来标识并加粗。标题行顶格书写。各级标题末尾均不加标点。

9.插图和表格

（1）文中若只有一个表（或一个图），则不加表（图）序，超过一个，需要加表（图）序。

（2）插图的图序、图名应放在插图的下方，为宋体小五居中。图序与图名之间空一格。

（3）表格的表名和表序应放在表格的上方，为宋体小五居中。表格应去除左右边框线；表格中的文字结束时，不加标点。

（4）图片应提供可供出版的电子格式，分辨率不低于72dbi。

10.公式

公式应单占一行并居中排印，末尾不必加标点符号；一行如有两个以上式子的，用标点符号隔开。

11.数字

以下情况应当使用阿拉伯数字：在书写公历世纪、年代、年、月和时刻时；在记数与计量时（包括正负数、分数、小数、百分比、约数等）。以下情况应当使用汉字：数字作为词素构成定型的词、词组、惯用语、缩略语或具有修饰色彩的语句时；邻近的2个数字并列连用，表示概数的时候应当使用汉字，连用的2个数字之间不应用顿号隔开。

12.参考文献

要求列出正式发表的文献资料。作者不超过3人的姓名都写，超过3人的，余者写“，等”或“, etal”。主要参考文献的格式如下(其中空格、标点照写)：

（1）期刊：作者.文题[J].刊名,年,卷(期):起始页码-终止页码.

（2）专著(或译著)：作者.书名[M].译者.出版地:出版者,出版年.

（3）论文集：作者.文章标题[A].编者.文集[C].出版地:出版者,出版年.

（4）学位论文：作者.文题[D].所在城市:保存单位,年.

（5）专利文献：申请者.专利名[P].国名及专利号,发布日期.

（6）技术标准：技术标准代号.技术标准名称[S].

（7）技术报告：作者.文题[R].报告代码及编号,地名:责任单位,年份.

（8）报纸文章：作者.文题[N].报纸名,出版日期 (版次).

（9）在线文献(电子公告)：作者.文题[EB/OL].[引用日期].http://…

（10）光盘文献(数据库)：作者.文题[DB/CD].出版地:出版者,出版日期.

（11）其他文献：作者.文题[Z].出版地:出版者,出版日期.

2、 学术论文模板

题目（黑体三号居中）
作者甲，作者乙，作者丙，作者丁
指导教师：教师甲，教师乙
中国石油大学（华东），**学院， 青岛
E-mail: xxx1@upc.edu.cn, xxx2@upc.edu.cn, xxx3@upc.edu.cn
摘要: 不超过300字。

关键词：关键词甲，关键词乙，关键词丙，关键词丁（3至5个词）
Times New Roman
Auther 1, Auther 2, Auther 3
**College, China University of Petroleum (East China), Qingdao
E-mail: xxx1@upc.edu.cn, xxx2@upc.edu.cn, xxx3@upc.edu.cn
Abstract: As a convenient communication device, mobile phone has been widely used. This paper elaborates a method which is based on DTMF(Dual Tone Multi Frequency) technology to control quadrotor’s flight attitude in real-time by mobile phone keys. With the Mathematical Modeling of quadrotor, the quadrotor’s flight attitude can be controlled rapidly by Fuzzy-PI Controller. This control method can be universal in real time and in long distance, which has wide application prospect.

Key words:  word 1；word 2；word 3；word 4
一、引言

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
二、系统总体结构设计

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如图1所示。
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图1 系统结构图
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如表1所示。
表1 手机按键对应四旋翼动作表
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三、手机控制

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如表2所示。
表2 手机按键双音多频频率表
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本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如图2所示。
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图2 手机控制原理图

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
四、四旋翼飞行器的数学模型

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。定义如下：
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    （1）

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。得到如下模型：
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   （2）

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
五、模糊PI控制器的设计

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
六、系统仿真及测试

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。

（一）模糊PI控制器控制效果仿真

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
（二）手机控制测试

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
七、结论（Conclusion）

本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
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