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摘要:本文给向《系统工程学报》投稿的作者提供一个中文Latex模版,共分几节分别进行说明,其中包括定理,定

义和推论等的引用;公式的例子;图形的插入;表格的制作以及参考文献,附录和作者简介等内容.作者只需在相应

的位置填入相应的内容即可.
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1 引引引 言言言

本文中几点需要特别的说明内容,主要是以下几个方面:

标题:一般的文章包含一级标题,二级标题甚至三级标题,例如: 2; 2.1; 2.1.1等.

参考文献: 引证的参考文献限于公开发表的，其排列次序按文中出现先后为准。即：文章中的参考文

献的引用应该按从小到大的顺序,例如:因此这一控制方法已在控制理论领域引起了广泛的关注其应用不

仅限制于机器人控制领域 [1, 2],而且在非线性系统的鲁棒控制上也有了较大的发展 [3−6],此外,在离散系统,

分布参数系统上有了相应的应用 [7−9]. 这一控制方法正在逐步形成控制理论领域中的一个新方向,具体可

以参见文献 [10].

参考文献的著录格式:

期刊格式的论文：序号作者(姓前名后). 文章题目[J].期刊名,年份,卷号(期数)：起止页码；具体参见

参考文献 [1, 2, 4, 9−13]. 专著,论文集,学位论文,报告：序号作者(姓前名后). 书名[M、C、D、R].版本. 出

收稿日期: xxxx−xx−xx;修订日期: xxxx−xx−xx.

基金项目: 国家自然科学基金资助项目(基金号);教育部重点科研基金资助项目(基金号).
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版地：出版社，出版年: 起止页码. 例如：参考文献 [3, 5−8, 14, 15]. 论文集中的析出文献格式：序号作

者(姓前名后). 析出文献题名[M、C]//原文献主要责任者(任选).原文献题名. 出版地：出版者，出版年: 析

出文献起止页.外国人名缩写点省略.中文文献应列出对应的英文译文. 例如：参考文献 [2, 10, 13]. 凡非公

开出版的论文或图书不能列入参考文献栏,如非说明不可,则可加注,并在同页底说明出处,但需使读者有

处可查.

数学符号:文章中的数学符号,例如x, y, z等. 在以下的相关部分中会有具体的公式的例子.

插图: 文中插图请用计算机绘制(EPS图形格式),插图的精度应该满足印刷版的基本要求,分辨率要达

到600像素/英寸.注明图序、中英文对照图题;图中的术语、符号、单位等应同表及文字表述一致;图中文

字用6号宋体字;变量用斜体.图的标题应该有中英文两种形式,标题在图的正下方,例子见第4节.

表格:表格用三线表,即: 表格中没有竖线,只有三条横线(特殊情形可以为两条等),上线下线用粗线,中

间用细线;表中同列数据个位对齐;同一组数据,精确度一致.中英文标题在表格的正上方.例子见第5节.

注注注 1 注释内容是小五宋体.请注意文章中的标点符号要在英文状态下书写,并且注意在标点之后加空格.

2 应应应用用用环环环境境境

下面是几个定理,推论和定义的应用环境.

定定定理理理 1 若(e(1)
k (t), e(2)

k (t)) ∈ S,则有如下关系式成立:

e
(1)
k+1(t) = Gie

(1)
k (t) + Fi(x

(1)
k+1(t)− x

(1)
k (t)) (1)

其中:

G1 = I − (I − C12Ĉ
−1
2 C1)DL1

G2 = I − (I + C12C
−1
22 C−1

2 C1)−1DL1

F1 = −C11 + C12Ĉ
−1
2 Ĉ1

F2 = (I + C12C
−1
22 C−1

2 C1)−1(−C11C
−1
22 C21)

证明 因为所寻求的迭代学习控制为

uk+1 = uk + Lek, k = 1, 2, · · · , (2)

其中ek = yd − yk, yd是期望输出, yk是系统相对于第k次输入uk的实际输出. L为要寻求的学习矩阵,一般要

求它满足

‖I −DL‖ < 1或者 ρ(I −DL) < 1 (3)

证毕.

引引引理理理 1 在i = 1, 2的情形下, ‖x(1)
k+1(t)− x

(1)
k (t)‖满足如下估计

‖x(1)
k+1 − x

(1)
k ‖

λ
6 1

1− h1(i)
‖x(1)

k+1(0)− x
(1)
k (0)‖+

h2(i)
1− h1(i)

‖e(1)
k ‖λ + ρ(Q) (4)

其中ρ(Q)为矩阵Q的谱半径. 从条件(1)可知, 所寻求的学习矩阵L应使得矩阵DL没有零特征值. 事实上,

设λ是矩阵I −DL的任一特征值,由‖I −DL‖ < 1知, |λ| < 1.

推推推论论论 1 若对系统(2),能选择C1, C2, L1使得‖Gi‖+h < 1(或ρ(Gi)+h < 1), i = 1, 2;则当(e(1)
k (t), e(2)

k (t)) ∈
S时,有

lim
k→∞

e
(1)
k (t) = lim

k→∞
e
(2)
k (t) = 0, t ∈ [0, T ]
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即流形S是相应于系统(2)的稳定流形. 其中, h是式(3)中给定的.

定定定义义义 1 定义方程:

y1 = C11x1 + C12x2 + D11u1 (5)

3 公公公式式式的的的例例例子子子

现在给出一些比较常用的公式的例子作为参考. 如下所示：

3.1 例例例 1

下面给出来两个不同的方程组



ẋ(t)
2nx∑
i=0

= Acx(t) + Bcu(t) + Ecd(t),

z(t) = Ccx(t)
t ∈ R+

(6)

3.2 例例例 2

这里给出几种不同的描述矩阵的例子:

1)省略了矩阵中部分元素的例子. 


a11 a12 . . . a1n

a21 a22 . . . a2n

...
...

. . .
...

an1 an2 . . . ann




(7)

2)矩阵中小数点对齐的例子.

A1 =

[
1 −2

−2 4

]
(8)

A2 =

[
1.1 −2.7

−2.3 4.6

]
(9)

3)调整公式字体大小的特例.

用命令\displaystyle可以调整在文字中过小的公式. f(z) ≈
1 + 1

2
z + z2 + 1

2
z3

1− 1
2
z + z2

.类似前面这样的例子.

用命令\textstyle可以调整公式中过大的情况. 如下:

zT(t){AT
q [P (t) + I]Aq − [P (t) + I]}z(t) +

m∑
i=1

w t

t−τi

zT(s){AT
q Aq − I}z(s)ds 6 0 (10)

4)公式的编号问题.

下文需要引用的公式需要标号. 对公式的编号可以通过命令\begin{equation} ...\end{equation} 或
者\begin{eqnarray} ... \end{eqnarray}来实现,具体可以参见以上公式的例子: 式(1),式(2),...,式(10). 而

如果不需要编号的单行公式,可以通过命令\begin{eqnarray∗} ... \end{eqnarray∗}来实现;也可以通过命

令双$来实现,例子见上.
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4 插插插图图图(Figures)

现在给出一些比较常用的公式的例子作为参考. Latex对于图形的要求: 文中插图请用计算机绘

制(EPS图形格式),再利用下面的环境插入图形. 图形的位置由命令中“trim=0 0 0 0”来控制,可以通过修正

其中的4个参数来移动图形的位置.命令中“trim=0 0 0 0”来控制,可以通过修正其中的4个参数来移动图

形的位置.所给出的4个数字分别表示从图形的左边缘、下边缘、右边缘、上边缘被截去的值,正数表示从边

缘截去的大小,而负数表示从边缘加上的大小.

图 1 图形标题

Fig. 1 Title of figure

5 表表表格格格(Tables)

两个表格的例子.

表 1 模糊控制规则

Table 1 Fuzzy control rules

∆e
e

NB NM NS ZO PS PM PB

NM NB NM NS ZO PS PM PB
NS NB NM NS ZO PS PM PB
NO NB NM NS ZO PS PM PB
NM NB NM NS ZO PS PM PB
NM NB NM NS ZO PS PM PB

表 2 猴群算法中的参数 [16]

Table 2 The parameters used in Monkey Algorithm

参数 取值

猴群规模 M = 5
爬步长 a = 0.001
爬次数 Nc = 50
视野长度 b = 0.3
跳区间 [c, d] = [-1,1]
循环次数 N = 60
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