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题  目：                                 
院    系：马克思主义学院
专    业：思想政治教育
年    级：2021级
班    级：21级思政班
姓    名：张某某
学    号：
指导教师：张三         职称：教授
校外指导教师：           职称（职务）：
毕业时间：2025年6月      
中国劳动关系学院
本科生毕业论文开题报告
	开题报告内容

	一、选题意义(宋体小四加粗)
示例：随着科技的快速发展，机械臂在工业制造、医疗、军事等领域中得到广泛应用。然而，机械臂的定位和跟踪问题一直是制约其应用的瓶颈之一。为了提高机械臂的精度和稳定性，基于视觉引导的机械臂定位与跟踪算法成为了研究热点1[]
 。(宋体五号，依次标注文献序号，包括标题在内报告内容1.5倍间距)
二、研究目的(宋体小四加粗)
示例：基于视觉引导的机械臂定位和跟踪技术也逐步发展成为一项重要的研究内容。(宋体五号，依次标注文献序号，包括标题在内报告内容1.5倍间距)
文献研究综述(宋体小四加粗)
（一）国内研究现状(宋体五号加粗)

1. 国内图像去噪算法研究现状（示例）
     我国图像去噪算法研究现状。。。。
2. 基于深度学习的目标跟踪检测方法研究现状（示例）
    。。。。。。
（二）国外研究现状(宋体五号加粗)
1. 国外单目标检跟踪技术研究现状（示例）
基于深度学习的目标检测和跟踪技术广泛应用于人机交互、智能监控、自动驾驶等领域，可以帮助计算机或机器人系统实时地跟踪检测一个或多个目标的运动。
2. 国外基于图像的视觉伺服目标定位方法研究现状（示例）
      。。。。。。。
（三）研究评述(宋体五号加粗)
(本部分旨在对研究现状进行总结分析，指出目前研究存在的不足、研究空白、研究趋势等，明确本人研究主题与研究现状的关系，说明本人研究主题在该领域的位置。避免研究现状所述内容或角度与本人主题两张皮。
本部分内容也可不单独列出，放在研究现状也可以。)

四、论文提纲(宋体小四加粗)
第一章 绪论

      1.1研究背景

      1.2研究目的与意义

      1.3研究现状

            1.3.1国内研究现状

            1.3.2国外研究现状

            1.3.3研究评述

      1.4研究内容及方法

            1.4.1研究内容

            1.4.2研究方法

      1.5技术路线

第二章 相关研究和技术

      2.1机械臂运动学基础
      2.2机械臂视觉系统模型
      2.3卷积神经网络模型
第三章 基于改进的 YOLOv5s 与 DeepSORT 的目标跟踪检测算法

第四章 机械臂定位算法

第五章 实验结果与分析

第六章 结论与展望

      6.1全文总结
      6.2未来研究展望
五、研究思路与方法(宋体小四加粗)
（一）研究技术路线(宋体五号加粗)
（研究工作的步骤、研究思路、设计思路等，可采用文字描述与技术路线图相结合，技术路线图要与“研究内容”、“研究方法”紧密结合，具体可行，避免虚化的“万能技术路线图”）
    本文主要围绕视觉引导的机械臂定位及跟踪算法展开一系列研究。首先，针对传统去噪算法的不足，为了使相机能够获得较高质量的图像，提取到更多有效信息，提出一种基于改进的二维经验模态分解与维纳滤波相结合的图像去噪算法，并通过实验验证该方法的有效性。
论文研究的技术路线如图1所示：
 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



    图1  论文技术路线图
（二）研究方法(宋体五号加粗)
1.方法一
利用改进的卡尔曼滤波与神经网络相结合的方法对雅可比矩阵进行在线估计，改进的卡尔曼滤波来预测图像雅克比矩阵的值，神经网络对预测值进行修正和优化，更加准确地估计机械臂运动过程中的图像雅克比矩阵，最终实现无标定视觉伺服的精确定位。
2.方法二
    。。。。。。。
六、研究内容(宋体小四加粗)

（一）研究内容(宋体五号加粗)
（1）对机械臂运动学模型进行建模分析
（2）提升图像去噪整体效果
（3）通过对YOLO算法进行改进，提升整体跟踪检测效果。。。。
（二）预期成果(宋体五号加粗)
（1）构建机械臂关节变化与末端执行器位姿变化的映射关系
（2）提升整体跟踪检测效果
（3）展示跟踪效果并进行分析
。。。。。。。
七、计划进度安排(宋体小四加粗)  （时间与内容安排按实际发生的更改）
周次

起止日期

内容安排

1
2023/10/30-2023/11/10
确定毕业论文选题方向、题目、导师
2
2023/11/12—2023/12/01
每位毕业生向学院
提交《本科生毕业论文开题报告》初稿并交由指导教师审核修改
3
2023/12/05—2023/12/8
每位毕业生向学院
提交修改版版《本科生毕业论文开题报告》；指导教师给出开题报告审核意见
4
2023年12月10日
举行开题报告会
5
2023/12/12--2023/12/17
学生最终完成开题报告并上传维普系统，经指导教师、
学院审核通过后，可开始撰写论文
6
2023/12/18—2024/03/16
完成毕业论文文献/实验/数据收集工作；完成毕业论文60%
7
2024/03/20-2024/05/03
毕业论文基本定稿
8
2024/05/04-2024/05/10
定稿，装订成册，准备答辩
【本表只作为参考，具体起止时间及工作内容安排应依据研究内容并与指导导师沟通确认，预计明年毕业论文答辩会安排在五月中旬，书写时此行删除】
八、参考文献(宋体小四加粗)
(宋体小五号，按正文中出现文献先后顺序列出，避免列出正文中没有提到（文中没有标号）的文献，参考文献25篇以上；要求不少于5篇的外文文献，上传系统时，英文文献翻译作为附件上传)
[1]
Hanh L, Cong V. Implement contour following task of objects with unknown geometric models by using combination of two visual servoing techniques[J].Comput. vis. Robot, 2022, 12(5):464.

[2]
耿创, 宋品德, 曹立佳. YOLO 算法在目标检测中的研究进展[J]. 兵器装备工程学报, 2022, 43(09):162-173.

 [3] 李猛. 基于深度学习和Kalman-Bucy 估计的机械臂目标跟踪方法研究[D]. 哈尔滨理工大学, 2022.


	学生签字：
	            2024年11月25日

	开题报告审核意见

	指导教师意见
	评价内容
	评价意见

	
	文献综述研究充分有效
	是  否

	
	研究内容和研究方法选择合理可行
	是  否

	
	开题报告撰写规范
	是  否

	
	论文提纲设计规范
	是  否

	
	审核意见：
开题报告符合开题要求，同意开题

开题报告不符合开题要求，不同意开题

	
	指导教师签字：
	2024年11月26日

	开题答辩或审核小组意见
	审核意见：
开题报告符合开题要求，同意开题

开题报告不符合开题要求，不同意开题

	
	小组组长签字：
	2024年11月27日


毕业论文（设计）


开题报告





论文题目应简短、明确、有概括性，能够最为恰当、准确地反映出论文主旨，一般不超过 20 字。题目可使用副标题，补充说明论文中的特定内容。





本页由教务处统一印制，论文题目采用三号宋体，加粗。











基本信息按教务系统中的信息填写，采用小三号宋体，加粗。








没有校外导师的同学此项空着不填








基于视觉引导的机械臂定位与跟踪算法研究研究





国内外研究现状





文献分析





研究方法与路线确定





基于改进YOLOv5的目标跟踪检测算法





机械臂视觉系统模型





机械臂运动学分析





机械臂定位算法





实验结果与分析









