东南大学机械工程学院
SRTP项目结题验收报告内容与格式要求

1．内容要求
SRTP项目结题验收报告由主体内容和附件两部分组成。

· 主体内容及要求：
SRTP项目结题验收报告主体内容及编排顺序如下：项目编号、项目名称、项目成员、指导教师、摘要、关键词、正文、致谢、参考文献。正文内容可自行组织，但应包括下列内容：文件资料综述（项目应用背景、国内外相关研究现状）、设计目标与实现方案描述、详细设计与制作描述（应指出设计制作中解决的关键技术问题）、作品实物照片、创新特色、预期应用前景等；列出的所有参考文献在正文中均应有引用标记，参考文献的编排顺序与引用顺序必须一致。
· 附件内容及要求

SRTP项目结题验收报告的附件是指项目的主要设计图纸（包括总装配图、部件装配图和若干重要零件图）、实验记录、研究记录、程序、调查资料等。图纸应符合设计规范。项目组成员每人一份心得体会。JPG格式项目电子展板。
2．主体内容编辑要求
SRTP项目结题验收报告主体内容采用Microsoft Office Word软件进行输入、编辑和排版，不加封面，并控制在A4幅面10页以内。
· 页面要求：A4页面。页边距：上、下、左、右各20mm。标准字间距，单倍行间距。不要设置页眉，页码位于页面底部居中。
· 图表要求：插图按序编号，并加图名（位于图下方），采用嵌入型版式。图中文字用小五号宋体，符号用小五号Times New Roman（矢量、矩阵用黑斜体）；坐标图的横纵坐标应标注对应量的名称和符号/单位。插图应清晰，扫描图像分辨率要求300DPI以上。
表格按序编号，并加表题（位于表上方）。采用三线表，必要时可加辅助线。所有表格必须在Word中自行绘制。
· 字号、字体要求：全文中的符号、数字均采用Times New Roman。其他字号、字体要求见附件样例。

3．提交要求
SRTP项目结题验收报告需按规定要求与时间提交内容一致的电子稿和纸质稿。（注：纸质版验收答辩现场提交评委，学院只保存电子版，电子展板不打印）
· SRTP项目结题验收报告电子版
(1) 将由Microsoft Office Word编排完成的SRTP项目结题验收报告主体内容转换成PDF文件；
(2) 将相关设计图纸转换为清晰度较高的PDF文件（图幅按需确定），按序（按先装配图后零件图排列，零件图按图号顺序排列，不编页码）插入设计说明书主体内容PDF文件之中的附件位置；

(3) 提交由主体内容和附件两部分合并而成的一个PDF格式设计说明书文件（文件名为：项目编号+项目名称）。
· SRTP项目结题验收报告纸质版（打印一份，答辩现场提交给评委）
(1) SRTP项目结题验收报告主体内容按A4幅面双面打印；
(2) 附件图纸（图幅按需确定）单面或双面打印；

(3) 将纸质主体内容和附件图纸（大图折叠）合并装订成册，形成设计说明书纸质稿。

· SRTP项目成果简介纸质版（打印三份，答辩现场提交给评委）

不多于800字的项目成果简介3份，供现场评委评阅。
· SRTP项目电子展板：JPG格式，高*宽1500*900，图文并茂，排版合理。
展板包含：（1）项目名称、编号；（2）项目简介、技术路线；（3）项目创新点和应用前景；（4）获奖情况；（5）指导老师、项目组成员。
附：SRTP项目结题报告主体内容格式参考样例
项目编号：201802×××

微定位仿生机器人

项目成员：×××，×××，×××，×××，×××
指导教师：×××，×××

（空一行）

摘要
：提出了┄┄。
（400字以内）

关键词：
仿生机器人；微定位；机构设计
      （3～5个）

（空一行）
1 引言

近年来，随着纳米技术的兴起和迅猛发展，
在超精密机械加工、微操作、能量束加工、生物工程等高科技领域迫切需要具有纳米级定位的微动机器人系统[1]
。┄┄
2 国内外研究概况

纳米级微定位工作台通常采用柔性铰链等弹性机构的变形来实现微位移的运动传递。┄┄
2.1 单自由度纳米级微驱动台

如图1所示，┄┄

正文中表示物理量的符号，表示点、线、面的字母均用Times New Roman斜体；
表示法定计量单位、词头的符号、函数等均用Times New Roman正体。
2.2 三自由度纳米级微驱动台
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图4  六自由度纳米级微驱动台

┄┄
致谢

（空一行）
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�作品名�三号黑体加粗居中，段前、段后各0.5行


�五号宋体居中


�小五黑体并加粗


�小五宋体


�小五黑体并加粗


�小五宋体


�正文5号宋体


�正文内引用参考文献处应在右上角以方括号注明文献目次，并从[1]开始顺序编号


�节标题小四号黑体加粗，标题前数字Times New Roman加粗，段前、段后各0.5行


�小节标题5号黑体加粗，标题前数字Times New Roman加粗


�插图采用嵌入型版式


�图名小五宋体


�小五黑体加粗。按引用先后顺序开列


�卷（期）


�小五





