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1  一级标题
正文正文：

公式如下[1]：
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   MACROBUTTON MTPlaceRef \* MERGEFORMAT （1）

利用式（1）

计算XXXX：
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其中，
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2 一级标题
2.1  二级标题
正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文，如图1所示。
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图1  中文图题

Fig.1  Figure name
2.1  二级标题

正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文。正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文。正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文。如表1所示。
表1 中文表题
Tab1. table name
	误差项
	陀螺仪
	加速度计

	
	(x-, y-, z-轴)
	(x-, y-, z-轴)

	零偏
	0.01 
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°


	10 μg

	随机噪声
	0.001 
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/

°


	10 μg/
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数据处理结果表明：正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文正文。

3  结 论

结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论结论。
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1. 公式（含正文内容中的）请使用mathtype公式编辑插件进行编写。

2. 注意纸张页边距设置。
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