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本文是《自动化学报》中文稿件 LATEX模版的
一个样例和使用说明. 模版的中文支持部分采用
CCT. 这一章为引言, 无需写标题.

1 准备稿件

在正文开始之前, 需要定义 \cntitle 来定

收稿日期 XXXX-XX-XX 录用日期 XXXX-XX-XX
Manuscript received Month Date, Year; accepted Month Date,

Year
国家重点基础研究发展计划 (973 计划) (XXXXXX), 国家高技术研
究发展计划 (863 计划) (XXXXXX), 国家自然科学基金 (XXXXXX)
资助
Supported by National Basic Research Program of China (973

Program) (XXXXXX), National High Technology Research and
Development Program of China (863 Program) (XXXXXX), Na-
tional Natural Science Foundation of China (XXXXXX)
本文责任编委 XXX
Recommended by Associate Editor BIAN Wei
1. 中国科学院自动化研究所高技术创新中心 北京 100190 2. 中国
科学院自动化研究所模式识别国家重点实验室 北京 100190 3. 中国
科学院自动化研究所《国际自动化与计算杂志》编辑部北京 100190 4.
中国科学院自动化研究所《自动化学报 (英文版)》编辑部 北京 100190
5. 中国科学院自动化研究所《自动化学报》编辑部 北京 100190
1. Hi-Tech Innovation Center, Institute of Automation, Chi-

nese Academy of Sciences, Beijing 100190 2. National Labo-
ratory of Pattern Recognition, Institute of Automation, Chinese
Academy of Sciences, Beijing 100190 3. Editorial Office of
International Journal of Automation and Computing, Institute
of Automation, Chinese Academy of Sciences, Beijing 100190
4. Editorial Office of IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica
(JAS), Institute of Automation, Chinese Academy of Sciences,
Beijing 100190 5. Editorial Office of Acta Automatica Sinica,
Institute of Automation, Chinese Academy of Sciences, Beijing
100190

义中文标题, 用 \cnauthor 来定义中文作者, 用
\cnaddress 来定义中文地址, 用 \email 来定义
\email 地址, 用 \cnabstract 来定义中文摘要, 用
\cnkeyword 来定义中文关键词; 同样, \entitle
来定义中文标题, 用 \enauthor 来定义英文作者,
用 \enaddress 来定义英文地址, 用 \enabstract
来定义英文摘要, 用 \enkeyword 来定义英文关键
词. 最后, 用 \maketitle 来输出这些定义.
稿件首页应包括下列内容: 中英文标题、作者姓

名、详细工作单位或通信地址和邮政编码 (置于脚注
位置) (新投稿件请删除全部作者信息)、摘要、关键
词 (3∼ 5 个). 如该稿件不是原始性稿件 (如在某会
议上发表过), 请作者务必在第一页用脚注注明. 获
基金资助的课题请在首页用中英文脚注说明, 基金
项目英文名称请写全称而非缩写.

1.1 关于 section标题的写法

对 于 section/subsection/subsubsection
标题中的中文, 我们使用黑体; 当需要夹杂英文的
时候, 英文使用粗体. 要生成当前 subsection 标题,
可以这样写

\subsection{关于~{\bf section}~标题的写法}

1.2 中文支持及中英文混排

在您的 LATEX系统已经安装了 LATEX中文字体
的情况下, 此模板支持 6 种中文字体, 分别为宋体
(song), 仿宋体 (fs), 楷体 (kai), 黑体 (hei), 隶书 (li)
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和幼圆 (you), 括号内为字体引用名称, 具体可以参
考 aas.cls 文件第 64∼ 69 行. 当您编译 .tex 文件遇
到类似以下的字体缺失警告时:

LaTeX Font Warning: Some font shapes were
not available, defaults substituted.

请依次检查: 1) 您的 LATEX系统是否已经安装了您
使用的字体; 2) 字体的引用名称是否正确, 比如仿
宋体的名称为 fangsong, 而不是 fs, 此时需要相应的
修改 aas.cls 文件第 64∼ 69 行.

1.3 pdf的生成方法

编译生成顺序如下: 1) 运行 CCT & Latex 命
令两次生成 dvi 和 ps 文件; 2) 使用 dvi2pdf 编译
dvi 文件生成 pdf 文件. 注意, 一般不要使用的其他
方法生成 pdf 文件.

2 录用稿的格式及要求

稿件要求论点明确, 论证充分, 语句通顺, 文字
简练, 字迹工整. 录用后的稿件请根据录用通知中审
稿意见认真修改原稿. 定稿时论文和综述版面不超
过 7 页; 短文不超过 4 页; 长论文版面可稍放宽. 凡
版面超出过多、文字不流畅、编排混乱的稿件不给

予发表.

2.1 符号、计量单位和缩略词

全文同一名词术语、人名、地名须前后一致. 每
个字母, 符号所表示的物理意义须前后一致, 并采用
习惯表示法. 计量单位请采用国际单位制 (SI), 用
规范符号表示, 如压力单位应用 P(帕斯卡), 而不用
“毫米汞注”. 文中中英文缩写词须在首次出现时注
明全称. 文中统一使用英文逗号、句号, 英文表述部
分逗号、句号后面加一个空格, 中文表述部分逗号、
句号后面不必加空格.

2.2 数学公式

公 式 请 用 阿 拉 伯 数 字 全 文 统 一 编 号,
外 文 字 母 大 小 写 及 文 种 易 混 淆 的, 如

C、K、O、P、S、V、W、X、Y、Z、aaa和ααα、rrr和 γγγ

等请在打印稿上用铅笔标注 “英大、英小、希大、希
小”, 上下角标位置明显, 书写准确. 一般变量排斜
体,专有名词及数学符号如微分、积分、偏微分符号、
数学期望、转置等排正体. 向量 (矢量) 请排小写粗
斜体, 在打印稿上另用铅笔下划曲线表示, 矩阵请排
大写斜体. 大写希腊字母如 Γ∆ Θ ΛΞ Π ΣΥ Φ ΨΩ
排正体,为向量 (矢量)时排粗正体. et al., etc., e.g.,
s.t. 排正体.

式 (1)、(2) 是两个简单单栏数学公式的例子.
(

AT
clP + PAcl PB1

B1TP −I

)
< 0 (1)

gi(t) = i

∫ ∞

t

e(A−SP1)
T(r−t)[P1A1x

(i−1)(r − τ)+

AT
1 P1x

(i−1)(r + τ) + AT
1 gi−1(r + τ)]dr i = 1, 2, · · ·

(2)

式 (3)和 (4)是通栏的公式的例子. 可以用环境
\end{multicols} \begin{multicols}{2} 产生.

2.3 图表

文中图表只附最必要的, 并用中英文双语表示.
图、表分别用阿拉伯数字全文连续编号. 曲线标明
坐标. 图表中向量和正文一样在打印稿中用铅笔标
注. 附图直接列在正文出现处, 不要附在文末. 排版
时图片格式应统一为.eps. 如果是仿真图.fig 格式,
可直接在Matlab 中选择打印成 PDF 文件, 这样可
以保留中文文字, 然后, 由 Photoshop 转换为.eps
格式. 图片模式为灰度图, 分辨率为 600 像素/英
寸, 1) 尺寸: 一般单栏图宽 8 cm, 通栏图宽 16 cm.
2) 字体: 图中标注文字英文用 Times New Roman
字体, 中文用宋体, 消除锯齿的方法为平滑, 字号选
8 点. 3) 线条: 图中实线粗细 1 px 以上, 虚线、点
画线 3 px 以上. 4) 存储格式: eps 存储选项为: 预
览无, 编码 ASCII, 其他不选. 这些图片包括原图
(.fig, .vsd, .doc 等) 随文章定稿标识清楚后压缩打
包 (.zip、.rar), E-mail 至学报编辑部. 以下是图的
生成方式

\begin{center}
{\centering
\vbox{\centerline{\psfig{figure=1.eps,
width=6cm}}\vskip2mm
{\small 图1\quad
熔化率与比例、积分系数之间的关系\\
Fig.\,1\quad Comparing melting rate with
proportion and integral parameters of
the Consarc controller }}}
\end{center}

《自动化学报》的表格采用的是三线表格式.
表 1 是一个通栏的表格示例, 用 \end{multicols}
\begin{multicols}{2} 环境.

2.4 参考文献

参考文献只列公开出版的文献. 内部资料、未
公开发行的论文集 (学位论文除外) 等不得作为文献
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引用. 必须引用时, 可放于出现页的脚注 (书写格式
与参考文献相同). 参考文献要按在文中出现的先后
依次编号 1, 2, · · · . 所引文献在正文中务请标注. 参
考文献中不使用任何缩略语. 作者人数超过六人以
上可用 “et al.”, 否则请注明全部作者姓名. 注意文
献条目中各项内容应该齐备, 否则将返回作者重新
进行查证标引, 未被引用的文献不能列于参考文献
列表中. 格式如本模板文末所示.

图 1 熔化率与比例、积分系数之间的关系

Fig. 1 Comparing melting rate with proportion and

integral parameters of the Consarc controller

TEX的参考文献的引用比较方便, 比如我
们想引用 Knuth 的 The TEXbook, 可以输入
“The TEXbook$^{[1]}$” 得到想要的效果 “The
TEXbook[1]”. 再比如我们输入 “多模态优化问
题\,\!$^{[2]}$” 得到想要的效果 “多模态优化

问题[2]”.

2.5 作者简介注意事项

文章末页需附作者中英文简介, 简介不超过 100
字, 包括作者姓名、职称、学习工作经历, 以及研究
方向.

作者照片请选用简单背景的证件照片, 比例要
求是 5 : 4, 大小做成 3.0 cm× 2.4 cm.

在无照片情况下, 采用 biographynophoto 环境
来填写作者简历. 与正常情况的区别是, 此时没有了
照片文件这个参数.

3 其他注意事项

1) 因本刊文章为国内外公开发表, 所有录用后
稿件必须在本单位经保密审查. 修改加工后的定稿
除根据录用通知要求发送一份至编辑部指定电子邮

箱外, 另请一式两份, 注明原稿件编号后附本单位同
意公开发表的介绍信寄至编辑部. 如无特殊原因, 录
用通知发出半年后才收到的修改稿, 本刊不再发表.

2) 请作者仔细地按照录用通知和该模版中的各
项要求认真加工修改稿, 若修改稿不符合要求, 编辑
部将退回作者重新修改直至合乎要求为止, 由此造
成的稿件不能及时发表的责任由作者自负. 作者如
无特殊声明, 本刊默认第一作者为通信作者. 如果
第一作者非文章通信作者或通信作者联系方式变动,
务请及时通知编辑部.

TN−i(mN−i) =


 O, · · · , O︸ ︷︷ ︸

ZN−i
1 (mN−i)

I · hN−i(nN−i), I · hN−i(nN−i − 1), · · · , I · hN−i(mN−i)︸ ︷︷ ︸
L(N−i)

, O, · · · , O︸ ︷︷ ︸
ZN−i

2 (mN−i)


 (3)

[
x̂xx(k + 1)
eee(k + 1)

]
=

[
A0 + B0F + Lo(C(k)− C0) LoC(k)

(A(k)−A0) + (B(k)−B0)F − Lo(C(k)− C0) A(k)− LoC(k)

][
x̂xx(k)
eee(k)

]
(4)

表 1 这是一个通栏的表格示例

Table 1 An exampletable in one column

对手 (OPP) 比分 (CSU : OPP) 团队决策所占比例 个体决策所占比例 团队决策与个体决策比值

Cyberoos2001 3:0 71.5 28.5 2.51

FCPortugal2001 1:0 68.4 31.6 2.16

Gemini 26:0 59.7 40.3 1.48

Harmony 3:0 69.9 30.1 2.32

Lazarus 11:0 57.3 42.7 1.34

MRB 2:0 63.2 32.8 1.93

SBCe 4:1 65.8 34.2 1.92

UvA Trilearn 2001 1:0 54.9 44.1 1.24

UTUtd 10:0 70.7 29.3 2.41

WrightEagle2001 3:1 66.2 33.8 1.96

Average 64.8 35.2 1.84
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(a) 控制参数 1

(a) Controller parameter 1

(b) 控制参数 2

(b) Controller parameter 2

图 2 控制器参数对刀具运动轨迹的影响

Fig. 2 The influences of the controller parameters on the

tracking errors

3) 稿件经编辑加工和排版后, 编辑部将把 pdf
校样通过 E-mail 发送给通信作者, 请务必逐字逐句
核对并在三天内返回校样. 除编辑和排版错误外请
勿对校样内容作进一步的修改. 校样内容的修改将
导致因需要请同行专家对稿件作进一步评议而延误

文章发表, 因此而导致的后果和发生的费用将由作
者承担.

4) 在修改稿加工格式方面若有其他不明事宜,
请来函来电垂询. 感谢合作!

4 结论

文章的结论请勿与摘要、前言等重复.

致谢

文章作者可以在此处对支持和帮助其研究工作

或本文写作的其他组织或人员表示感谢. 注意, 支持
此研究的基金项目请直接标注在首页页脚处, 不用
在此再次致谢.
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