	我刊参考文献的著录格式为顺序编码制，以下推荐您阅读的参考文献写法是根据国家标准结合我刊的常见格式编写的。
    请在撰写论文前整理好引用的参考文献，注意阅读年代较新文献的以体现投稿论文的选题新颖性以及表述行业研究的最新状况。为体现研究的连续性，可以引用自己的文章，但请注意自引文献在引文中所占的比率。请核对参考文献内容的准确性和完整性，以便评审者和读者也可以遵循着您的思路查找到相应的文献。中文文献需要给出相应的英文翻译。
A． 参考文献著录项目
a.主要责任者（专著作者、论文集主编、学位申报人、专利申请人、报告撰写人、期刊文章作者、析出文章作者）。多个责任者之间以“，”分隔，注意在本项数据中不得出现缩写点“．”。主要责任者只列姓名，其后不加“著”、“编”、“主编”、“合编”等责任说明。
b.文献题名及版本（初版省略）。
c.文献类型及载体类型标识。
d.出版项（出版地、出版者、出版年）。
e.文献出处或电子文献的可获得地址。
f.文献起止页码。
g.文献标准编号（标准号、专利号……）。

B. 参考文献类型及其标识
（1）根据GB3469规定，以单字母方式标识以下各种参考文献类型：

	参考文献类型
专著
论文集
报纸文章
期刊文章
学位论文
报告
标准
专利
文献类型标识
M
C
N
J
D
R
S
P


	（2）对于专著、论文集中的析出文献，先写析出文献题名，再标注文献类型，最后在“//”后标出专注、论文集的名称，见下文范例[6]。
（3）对于数据库（database）、计算机程序（computerprogram）及电子公告（electronicbulletinboard）等电子文献类型的参考文献，建议以下列双字母作为标识：

	电子参考文献类型
数据库
计算机程序
电子公告
电子文献类型标识
DB
CP
EB


	（4）电子文献的载体类型及其标识
对于非纸张型载体的电子文献，当被引用为参考文献时需在参考文献类型标识中同时标明其载体类型。本规范建议采用双字母表示电子文献载体类型：磁带（magnetictape）——MT，磁盘（disk）——DK，光盘（CD-ROM）——CD，联机网络（online）——OL，并以下列格式表示包括了文献载体类型的参考文献类型标识：
[文献类型标识/载体类型标识]
如：[DB/OL]——联机网上数据库（data base online）
[DB/MT]——磁带数据库（data base on magnetictape）
[M/CD]——光盘图书（monograph on CD-ROM）
[CP/DK]——磁盘软件（computer program on disk）
[J/OL]——网上期刊（serial online）
[EB/OL]——网上电子公告（electronic bulletin board online）
以纸张为载体的传统文献在引作参考文献时不必注明其载体类型。
C. 文后参考文献表编排格式
参考文献按在正文中出现的先后次序列表于文后；参考文献的序号左顶格，并用数字加方括号表示，如[1]、[2]……参照ISO690及ISO690-2，每一参考文献条目的最后均以“．”结束。各类参考文献条目的编排格式及示例如下：
a.专著、论文集、学位论文、报告
[序号]主要责任者．文献题名[文献类型标识]．出版地：出版者，出版年：起止页码（任选）．
[1] 茆诗松，王静龙，濮晓龙．高等数理统计[M]．2版．北京：高等教育出版社，2006： 1-137．
Mao S S, Wang J L, Pu X L. Advanced mathematical statistics[M]. 2ed ed. Beijing: Advanced Education Press, 2006: 1-137.
[2] 刘金国．链式可变形机器人的构形与运动研究[D]．沈阳：中国科学院沈阳自动化研究所，2006．
Liu J G. Configuration and mobility research for a link-type reconfigurable robot[D]. Shenyang, Shenyang Institute of Automation, Chinese Academy of Sciences, 2006.
[3] Huang G P, Roumeliotis S I. On the consistency of multi-robot cooperative localization[R]. Minneapolis, MN, USA: MARS Lab, University of Minnesota, 2009.
b.期刊文章
[序号]主要责任者．文献题名[J]．刊名，年，卷(期)：起止页码．
[4] 张立川，徐德民，刘明雍，等．基于移动长基线的多AUV协同导航[J]．机器人，2009，31(6)：581-585．
Zhang L C, Xu D M, Liu M Y, et al. Research on cooperative navigation of multiple AUVs using moving long baseline[J]. Robot, 2009, 31(6): 581-585.
[5] 曹家勇，朱煜，段广洪，等．两类柔性微动直线导轨的刚度特性[J]．清华大学学报：自然科学版，2006，46(5)：633-636.
Cao J Y, Zhu Y, Duan G H, et al. Stiffness characteristics of two types of micro-motion flexure linear guides[J]. Journal of Tsinghua University: Science and Technology, 2006, 46(5): 633-636.
c.论文集中的析出文献
[序号] 析出文献主要责任者．析出文献题名[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：析出文献起止页码．
[6] Feng Z G, Qian J W, Zhang Y N, et al. Biomechanical design of the powered gait orthosis[C]//International Conference on Robotics and Biomimetics. Piscataway, USA: IEEE, 2007: 1698-1702.
[7] Woodley B R, Jones H L II, Le Master E A, et al. Carrier phase GPS and computer vision for control of an autonomous helicopter[C/CD]//9th International Technical Meeting of the Satellite Division of the Institute of Navigation. Alexandria, USA: ION, 1996: 461-465.
d.报纸文章
[序号] 主要责任者．文献题名[N]．报纸名，出版日期（版次）．
[8] 谢希德．创造学习的新思路[N]．人民日报，1998-12-25(10)．
e.国际、国家标准
[序号] 标准编号，标准名称[S]．
[9] GB/T16159-1996，汉语拼音正词法基本规则[S]．
f.专利
[序号] 专利所有者．专利题名，国别：专利号[P]．申请日或公告日．
[10] 李长命．超声波驱鼠器，中国：94223155.4[P]．1994-09-30．
Li C M. Ultrasonic rat repellent, China: 94223155.4[P]. 1994-09-30.
g. 电子文献
[序号] 主要责任者．电子文献题名[电子文献及载体类型标识]．(发表或更新日期)/[引用日期]（引用日期必须填写）电子文献的出处或可获得地址．
[11] MathPages. Perpendicular regression of a line[EB/OL]. [2010-03-15]. http://mathpages.com/home/kmath110.htm.
[12] Kim Y. Getting the position and the pose using stereo vision[DB/OL]. [2010-02-05]. http://www.stanford.edu/class/cs229/proj2007/Kim-GettingThePositionAndThePoseUsingStereoVision.pdf.
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