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第一章  緒  論
1.1 研究背景及意義
一般緒論中要把自己所做的工作放進去，包括選題背景、必要性、提出問題等。
緒論也要注意規範化。針對現狀，有什麼問題，本人想做什麼？動機，目標說清楚。注意分清哪些是別人做的工作，哪些是自己做的工作。
1.1.1 選題背景
每個圖都應有圖說明，圖說明包含圖編號與圖題（圖的名稱)；各種圖均要求統一編號，圖題與圖編號空一字距，居中排印在圖的下方，圖與圖說明不能破頁。
座標圖縱橫標目的量和單位符號應齊全，居中置於縱橫坐標外側，橫坐標標目自左至右；縱坐標標目自下而上，右側縱坐標標目方式與左側相同。
照片應標染色方法和放大倍數，必要時應附有表示目的物尺寸大小的標度。圖中的量、符號、單位以及縮略詞等必須與正文一致，表亦然。圖一般隨正文，先見文字後見圖。
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圖1‑1  論文中圖的格式要求

第二章  基于統計學習的行人檢測框架
2.1 特征提取
注釋可採用腳注或章節附注的方式，按照本學科國內外通行的範式，逐一注明本文需解釋之詞句或版權許可註記等，嚴禁抄襲剽竊。
2.1.1 HOG特征
每個表都應有表標題，表說明包含表序號與表題，居中排印在表的上方；表序與表題之間空一字距；獨表表示也同樣要求；表與表標題不能破頁。
表中不設“備註”欄，需要說明的事項可排印在表下方，表內用星號“*”或圈碼“①、②”標注在相應內容的右上角。表中的參數應表明量和單位的符號，如表中所有參數的單位相同，可標注在表的右上方或表標題之後；各欄單位不同則應標注在各欄表頭內。表中不能用“同上”、“同左”一類詞代替具體數位；無某項目則空白；未發現用“...”；結果為零用“0”；同一欄的數位必須上下對齊。
表隨正文，先見文字後見表；需要轉頁的表，應在續表的右上角或左上角注明“續表×”，幷應重複排印表頭。
圖表與上下文之間各空一行。
於是我們得到表格1中的兩個描述。
表1‑1  檢測視頻的效果信息
	視頻序列
	每幀大小
	平均檢測用時
	平均正確率

	Video 1
	640x480
	62毫秒/幀
	93.3%

	Video 2
	640x480
	65毫秒/幀
	92.7%

	Video 3
	320x240
	44毫秒/幀
	94.1%


第三章  嵌入式系統的機器學習算法實現
3.1 嵌入式平台介紹
正文中要用縮寫的，第一次出現時必須用全稱，題目中不宜出現縮寫。
3.1.1 嵌入式操作系統
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圖3‑2  流程圖
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