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题目（黑体加粗 三号 ）

作者姓名（仿宋_GB2312 小四）

 (xx大学 xxx学院，xxx重点实验室，南京 210096) （宋体 小五）
摘要（黑体加粗10号）：摘要内容。（楷体_GB2312  10号）
关键词（黑体加粗10号）：无人机；大体积测量装置；激光测距；惯导（宋体10号）

正文内容正文内容正文内容正文内容内容正文正文内容。（正文宋体五号字 行间距16磅）

1  一级标题（一级标题 黑体加粗 小四）

正文内容正文内容正文内容正文内容内容正文内容正文内容正文内容正文内容正文内容正文内容正文内容。（正文宋体五号字 行间距16磅）

皮带秤重量测量（二级标题黑体 五号）

2  一级标题（一级标题 黑体加粗 小四）

正文内容正文内容正文内容正文内容。如图1所示，。通过公式（1）计算货堆的体积[1]。
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其中，
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为光束与当地铅垂线的夹角，
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为测距仪测量的距离，
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h

为载机自身的高度，
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d

为积分面积。

（图片采用嵌入式 居中 单倍行间距）

图1 采用无人机平台激和激光扫描的测量系统原理
3  一级标题

惯性器件误差和GPS定位误差如表2所示。
表2  VIO模板匹配测距与本文方法误差对比（黑体 小五）

	实际距离
	VIO模板匹配
	本文方法

	13.7 m
	6.93%
	1.21%

	29 m
	6.34%
	1.32%

	41 m
	6.39%
	1.33%

	60 m
	9.32%
	1.67%

	80 m
	15.66%
	1.72%


（表格使用三线表，表格内容中文宋体、英文Times New Roman 小五）

4  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。

参考文献：（著录格式可参照《中国惯性技术学报》征稿简则或《文献著录国标GB/T7714-2015》）（黑体 小五）
[1] 姓名. 文章题目[D]. xxx大学，2002.（中文宋体、英文Times New Roman 小五）
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