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Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit. Ut vitae dictum risus. Cras sed dui mauris. Curabitur euismod, erat eget aliquet placerat, leo enim porta neque, nec luctus metus enim aliquet eros. Vivamus malesuada ligula facilisis lectus vehicula, eget commodo lorem luctus. Duis tincidunt placerat orci, nec facilisis metus. Mauris consectetur justo ac imperdiet facilisis. Aenean volutpat dolor et turpis mollis, eget rhoncus erat vehicula. Proin sagittis ut lorem et sagittis. Sed ultricies, ligula commodo lobortis luctus, metus justo porta nisi, vel porta ligula massa ac enim. Ut consequat pretium posuere. Quisque sed elit lacinia, condimentum orci a, faucibus orci. Quisque vitae elit ex. Mauris nec erat at ligula commodo sodales et viverra sapien. Duis quis condimentum urna. Maecenas nec elementum neque, sed vulputate tortor. Vestibulum enim arcu, interdum dapibus mattis sit amet, vehicula vitae est. ~ 100-150 words
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	Fig. 1. Structure of an orientation system based on two rotation IMUs with micromechanical gyros (
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Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit. Ut vitae dictum risus. Cras sed dui mauris. Curabitur euismod, erat eget aliquet placerat, leo enim porta neque, nec luctus metus enim aliquet eros. Vivamus malesuada ligula facilisis lectus vehicula, eget commodo lorem luctus. Duis tincidunt placerat orci, nec facilisis metus. Mauris consectetur justo ac imperdiet facilisis. Aenean volutpat dolor et turpis mollis, eget rhoncus erat vehicula. Proin sagittis ut lorem et sagittis. Sed ultricies, ligula commodo lobortis luctus, metus justo porta nisi, vel porta ligula massa ac enim. Ut consequat pretium posuere. Quisque sed elit lacinia, condimentum orci a, faucibus orci. Quisque vitae elit ex. Mauris nec erat at ligula commodo sodales et viverra sapien. Duis quis condimentum urna. Maecenas nec elementum neque, sed vulputate tortor. Vestibulum enim arcu, interdum dapibus mattis sit amet, vehicula vitae est.
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Sed a massa tempor magna porta convallis id eget elit. Donec tempus arcu at turpis imperdiet commodo nec ac dolor. Praesent non vestibulum ipsum. Quisque non dolor sit amet urna pulvinar bibendum. Integer ut rutrum magna. Fusce pulvinar vitae orci in rutrum. Sed pulvinar mattis consectetur. Vivamus bibendum ligula vel odio commodo mattis. Vivamus pellentesque eu urna vel porttitor. Cras eu lacus lacinia, feugiat libero cursus, molestie velit. Integer eget aliquam nibh. Curabitur viverra enim id leo viverra, nec pulvinar lorem malesuada. Cras nunc augue, facilisis sit amet maximus in, rhoncus vel dolor.

Integer ac risus porta, commodo libero in, pulvinar arcu. Duis eleifend mauris nec mi fermentum egestas. Nam mollis neque sed consequat tempus. Duis ornare faucibus congue. Praesent molestie mollis tincidunt. Sed posuere nunc id nunc vehicula rhoncus. Curabitur iaculis placerat ligula. Donec interdum urna quis ultricies tincidunt. Pellentesque placerat eget leo a consequat. Vivamus malesuada pretium vulputate. Cras sodales, lacus eget porttitor sodales, odio urna vehicula velit, ut fermentum ante mauris in ex. Duis odio nunc, dapibus quis dictum nec, mattis gravida sem. Quisque pulvinar quam arcu, eget semper arcu condimentum quis. Fusce luctus elit nunc, a aliquam ante eleifend ut. 
Simulation results
Phasellus fringilla ante non massa fringilla placerat. Sed blandit in augue quis molestie. Quisque finibus dictum ipsum, vel dictum dui fringilla eu. Vestibulum vitae nisi at ipsum sagittis aliquet eu a sem. Morbi ut leo placerat, ultricies dolor sit amet, consectetur dolor. Vivamus et facilisis ipsum. Nulla pretium nibh sed neque cursus, non congue massa pretium. Quisque ac volutpat augue. Duis ante tortor, sodales a mauris sit amet, pellentesque tempus arcu. Nulla aliquet nisi quis libero congue consequat. Mauris lobortis ligula ante, et bibendum ligula mollis id. Donec molestie dolor in ex lobortis, id faucibus enim tristique. Nunc pretium risus neque, a finibus purus vehicula eget.
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a. Analysis of the influence  (Times New Roman, 11, italic, full justification, first line – indent 0.5)
Table 1 (Times New Roman, 9, right alignment, 

interval – expanded, 4 points)
Modes (Times New Roman, 9, bold, center alignment)
	Vacuum, mmHg
	(8±0.2)

	Pressure, mmHg
	(2±2)

	Temperature, ºС
	3±5
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