碩博士論文撰寫注意事項                   
*國立中央大學ICIP Lab 版權所有，未經允許不得轉載*

1. 摘要要一針見血，不要寫歷史緣由。

2. 寫論文，要為讀者著想，讓不內行的讀者看懂，而不是你自己看懂就好，千萬不要以寫上課筆記心態或方法寫論文。

3. 寫文獻回顧，每一段都有重點，該段參考文獻必須合乎那個重點，也就是說參考論文要以相同重點聚類成在同一段。

4. 行距: 最小行高20點。文字字體標楷體，一般12號字體，標題有大小之分，約16號，14號。

5. 圖說明(caption)要放在圖的下方，且圖與caption要隔半行，如下圖。

6. 圖caption與下面的圖或文之間要隔一行，圖上面與上面的圖或文要格一行，如下圖。
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7. 表格上下需各空一行，表格與caption要隔半行，caption 須放在表之上，如下圖。
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8. 大title與下一段需隔1/2行，且和上一個段落必須隔1行，如下圖。
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9. 論文中如有任何附圖或表，必須在文章中說明清楚圖表的意義。不可以為讀者看圖就懂而不說明。

10. 座標圖務必標示橫、縱軸的單位。

11. 論文的字體依照大小 title，要有大小字體階層關係，如下圖。請用標楷體。
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12. 數學符號字體大小要統一，數學符號要定義，且整篇的數學符號都必須用方程式打字，若文句內提到數學參數，該參數字體也要同式子的字體。

13. 專業用語要在字的後面補上英文原詞，並定義解釋之。

14. 如寫到數學式子，式子中的每個參數均要定義，一個參數以一個字母為原則，可以加上下標，且任何字母只能被定義一次，同一字母不可被定義不同兩種意義。

15. 數學式子要置中，式子與式子之間可不空格，但式子與段落間必須空一行，式子編號要尾部對齊，如下圖。
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16. 參考文獻的格式，以IEEE Transaction 的格式為準，每篇格式一致。

               ICIP Lab 負責人: 王文俊教授 整理於2018/07/02。
*************************************************************
2011年王老師就已經有公告論文寫法了，也請參考如下:
寫碩士論文要點
(王文俊老師版權所有，請勿轉寄到非王家班人手上)
摘要:  約500字，把論文目的，方法，成果，實驗結果，精簡陳述。
第一章: 至少2 pages, 本論文的背景動機，文獻回顧(至少20篇原文期刊論文)，每篇重點論述一兩句話，每篇都要講到，不可一句話就數篇 cited 一起。本論文的研究重點，不同重點，不同段分段回顧相關論文。如某一段機器手的控制論文回顧幾篇，下一段CCD電腦視覺功能論文回顧幾篇，再下一段影像處理論文回顧幾篇，再下一段模糊控制論文回顧幾篇，等等。最後再談本論文與回顧論文有何不同? 優點為何? 本論文動機，目的，方法，結果。(不可與摘要雷同)
第二章: 系統架構，軟硬體介紹。
第三章~第四張: 敘述使用方法，完成甚麼功能?
第五章: 實驗結果分析與討論(至少三頁)。
第六章:最後一章也要認真寫(至少一頁)，對本論文做一總結，要用現在完成式，用啥方法完成甚麼工作，有甚麼優點，克服甚麼困難，未來有甚麼應用，或需哪一方面改進？不可馬虎了事，要有始有終，不可抄襲摘要。
整本碩士論文在50pages~80pages 應該適當。
其他幾點必須注意的事項:
1. 全本論文要統一格式，從第一頁到最後一頁都要一致到底。如文字行距，圖表與前後文句的行距，中文論文就全用中文，不可中英雜陳，除非專有名詞，數學式子，圖表內均一樣不可中英雜陳。
2. 一些大家知道的知識，不要重新 review， 如不可寫一章只談模糊控制基本知識，另一章只談影像處理基本知識。
3. 不必要不要亂分段，分段才要內縮句首，數學式子後，圖表後並不一定要分段，不用分段就不用內縮句首。
4. 不可在文章某章節中又再回顧論文，碩士論文是一本書，所有回顧論文應全在第一章內講完。
5. 不要老愛句首內縮，如步驟，如方法敘述，如硬體介紹，分1,2,3 點說明時並不需要每一點句首都內縮。
6. 數學式子內每一參數務必要定義清楚，不可出現完全沒定義的符號，該畫圖說明就應畫圖。
7. 數學式子或圖表與前後文字句子，應保持比行距稍寬的距離，也要全文一致。
8. 參考文獻應完全遵照  IEEE reference 寫法，作者、論文名、期刊名或研討會名、期數、年、地點、等順序、格式、字體，甚至標點符號都要完全遵照規定。
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theoretically and proved by experiments involving a large humanoid
robot.
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Fig. 1 Walking control system incorporating balance controller

Perturbed body motion and control algorithm: The balance controller
we suggest needs the ZMP position signal alone as the input and
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TABLE I
DATA SCHEMA OF INTERACTION HISTORY TABLE
1D Time Module ID Result value
1 136 GUIDE_CAFE 1 (success)
1 149 ASK_FAVORITE 2 (ice cream)
1 160 BYE 1 (success)
2 200 HELLO 1 (success)
2 220 OFFER_ROUTE | 120 (asked restroom)

extended the behavior selection mechanism to be applicable
to different individuals. In this section, we briefly explain
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