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【中文题目不超过20个字，避免用“基于…”语法结构。作者名字两个字时，中间加一个字空格；所有作者只涉及一个单位时无需标注上角标】
摘  要：（微小卫星得到越来越广泛应用……这不是摘要的内容，可放到引言）摘要采用报道性文摘，一般使用第三人称，不使用“本文”、“作者”等字样，应拥有与论文同等量的主要信息，中英文摘要均须包括目的、方法、结果、结论等四要素，重点说明文章的创新点部分。中文摘要以300字左右为宜。英文摘要应按照英文文法书写，在确保内容完整性的前提下不必采用句子到句子的翻译模式。（例：“目的”针对空间站交会对接（RVD）过程中合作目标在视频中周期性发光的特点，“方法”提出一种基于无损卡尔曼滤波（UKF）【中文在前，缩写在后】的抗野值自适应滤波算法。该算法通过对估计误差的实时监测来调整渐消因子或进行抗野值计算，“结果”使滤波器在统计特性不准确或存在野值干扰的情况下仍为最优估计。“结论”将其应用到MEMS-SINS/GPS组合导航系统中，仿真结果表明新算法能有效降低统计特性不准确及野值给系统造成的不利影响。）
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【关键词一般3~5个，与英文保持一致】
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【英文题目不超过10个实词，实词首字母大写，单位英文名称及邮编与中文一一对应】
Abstract：A method for designing robust tracking controllers is proposed in this paper for a class of large-scale interconnected linear systems with uncertainties and time-delays. If the uncertainties satisfy the matching conditions, we can construct a decentralized tracking controller by using the solution of the Riccati【人名等专用名词首字母大写】equation. According to the fact that the cooperative target is sparking periodically in the passive rendezvous and docking (RVD). With the decentralized controller, the closed-loop system will asymptotically track the reference input, even if the systems contain time-delays in both states and controls. Numerical simulations have demonstrated the effectiveness of the approach proposed. 【英文摘要一般使用一般现在时加被动语态】
Key words：Unscented Kalman filter (UKF); Uncertainty; Time-delay; Decentralized control; Robust tracking【英文关键词尽量从EI Controlled Term选取】

0  引  言
对于大系统，分散控制是行之有效的策略[1-2]。【连续引用文献中间用短横线，不用逗号】其中重要原因在于一个高阶大系统解耦为几个低阶子系统来处理。利用Yang等[3]提出的技术，文献[1]针对一类线性不确定关联大系统提出一种鲁棒跟踪控制器的设计法，文献[2]给出了改进方法，扩大了不确定参数的范围。
另一方面，在许多工程问题中，如卫星通信系统（Satellite communication system, SCS）、气动系统和化工过程，存在着时间延迟现象。时间延迟常常影响系统性能指标甚至导致系统不稳定，因而得到了学者们的广泛关注[4-6]。对于一类含时滞不确定系统，文献[5]给出一种线性鲁棒跟踪控制器，文献[6]【文献号需加中括号】也研究了类似问题，给出一种非线性跟踪控制器。
文献[1,3]【引用不连续的文献，之间用逗号隔开】未考虑时间延迟问题，而文献[4-5]未研究关联大系统。本文将研究既含时间延迟又含参数不确定性的一类关联大系统，利用Riccati方程的正定解，构造出一种分散鲁棒跟踪控制器，保证系统渐近跟踪参考输入。

1  抗野值自适应滤波算法

1.1  问题提出 【一级标题前面的符号和标题都是黑体，二级开始只有前面的标号的黑体，后面都是白体】
考虑线性离散系统
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【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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为状态转移矩阵，
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为系统噪声驱动矩阵，
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为量测向量，
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为量测矩阵，
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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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为系统噪声方差阵；
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为量测噪声方差阵；
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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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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；未编号的公式与公式、文字间，需要用逗号隔开，句号结束】

综上所述，优化问题可表示如下：
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学习率更新算法见算法1。

算法1. 学习率在线更新算法
1）设置小波分析时间窗口及学习率更新容许误差；
2）选取第i-1次迭代学习率；
3）通过小波分析实时获得不同频率和时间下的小波系数。
2  控制器设计
为了构造控制器，本文……

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) ~ (6)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】

仿真结果如图1~2所示，参数设置见表1。
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(a) 大底与着陆器之间最短距离
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(b) 大底与着陆器之间相对速度


图 1  大底分离的两条安全性判据

Fig. 1  Two safety criteria for heatshield separation
【制图时尽量采用不同线型的曲线区分，避免用颜色区分；标题中英文对应，若有子图，只给出中文图题即可，不需标注英文；每个子图都有独立的坐标轴，并且注意保证横纵坐标的变量名、单位、刻度值没有缺失；图表中的单位采用“x/单位”形式，若单位中也包含“/”，则需要改写，如“x/（m/s）”改写为“x/(m·s-1)”；另图中所有字符尽量用7号字，数字和英文字体用“Times New Roman”；图表中可以使用中文的避免用英文】
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图 2  轨迹生成算法协调逻辑

Fig. 2  Flow chart of trajectory generation algorithm

【流程图“开始”“结束”的左右两边是圆弧边】
表 1  开伞点弹道参数

Table 1  Ballistic parameters at parachute deployment

【标题中英文对应；三线表，每列均应有表头；如表中分量有量纲，请注明单位，形式同图】
	参数
	数值

	高度/m
速度/(m·s-1)
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弹伞马赫数
弹伞动压/Pa
	10042.2859

405.8083

-0.0169

-0.2609
-0.2804

0.0084

0.4240

0.0004

1.8006

503.2524


【表格中内容左齐排】
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。
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备注：

1） 有关行文

①本刊为EI源数据，但是检索与否很大程度上取决于您文章的英文摘要和参考文献，请您认真撰写。

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

③不可使用“502所”等番号形式单位名称，请使用单位对外名称全称。

④不可使用已废弃的单位，如：ppm、斤、达因（dyn）、卡（cal）、量浓度（N）、rpm、hr、yr（年）、cc（ml）等。
2） 有关表达式

①一般变量用斜体；空间矢量、矩阵（含
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列向量）变量用黑斜体；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）；量纲符号为正体；微分号d为正体（例：
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）；转置符号T用正体，例：
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之间。注意：
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作为量纲符号为正体，作为重力加速度符号为斜体。
②注意空间矢量与
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列向量的区别：空间矢量不能转置，
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列向量不能叉乘、点乘。
③五个常用的数集N, Z, Q, R, C为黑正体，其余自定义集合为白斜体。

④上下标如果是变量用斜体，非变量（数字或英文缩写等）用正体，例：
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x

。注意：上下标应简单明了，一般不宜超过4个字符。
⑤仅可使用单个字母作为变量名，组合字母不能选作变量名，例：
[image: image41.wmf]RMSE

,
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。

⑥均方根误差
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不要这样写，横线在
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上面即可：
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3） 有关函数

1 函数中的最外层括号用“
[image: image46.wmf]( )

”，例：
[image: image47.wmf]exp( )

, 
[image: image48.wmf]diag( )

, 
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K

，不能用方括号。
②对数函数需给出底数，不能用
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笼统表示，除非为自然对数
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x

，以10为底的对数
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x

，以2为底的对数
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x

。

③三角函数的写法：
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tan

-

和
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都要写为
[image: image56.wmf]arctan

，以此类推；文中涉及角度时用
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o

，不用
[image: image58.wmf]30deg

。
④符号函数用
[image: image59.wmf]sgn( )

。

4） 有关参考文献

2 请注意不同种类文献的格式，如不全请参考国标 GB/T 7714-2005。

2 多位作者的情况，从第四位起用“，等”（英文用“, et al”）代替。

③标识符后的会议或刊物名称每个单词首字母均大写。

④如果原文献作者多于一人，在正文中引用时要加“等”字，然后再加上右上角标序号，例：Bailey等[1]；文中不要出现“博士学位论文”“硕士学位论文”字样。
⑤尽量避免使用电子文献。

⑥英文参考文献换行，同一单词不可拆成两行，具体实现为：在Word文件【段落】→【中文版式】中取消【允许西文在单词中间换行】，并在【页面布局】中取消【自动断字】。

5） 有关图表

①我刊黑白印刷，请给出利于黑白印刷的图样。

②子图相对独立，拥有独立的坐标轴、变量和单位，其​编号(a), (b)和题目放在图下方；一般子图单栏上下竖排。

③图表注意字不压线。

④图表中写单位之前加“
[image: image60.wmf]/

”，如果单位是复合单位，那么单位整体加“
[image: image61.wmf]( )

”，例：
[image: image62.wmf]2

/(kgm)

a

-

×

。
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