Capitulo 1

Como referenciar la
Bibliografia en LaTeX

1.1. Estilo alpha

Es otro estandard BiBTeX. Es muy parecido al estilo plain, pero ahora
las referencias aparecen con una combinacion del nombre del autor y el ano
de publicacién.

1.2. Referenciemos

Referenciamos un libro [BH94] en el que se tratan un tipo particular
de redes neuronales, la red CMAC. También podemos referenciar el primer
articulo que Albus publicé sobre la red CMAC [Alb75]. El mismo Albus
posteriormente publicé un libro con todos sus resultados, y dedicé un capitulo
entero a explicar la red CMAC (ver [Alb81]). Un articulo publicado en un
congreso trata un aspecto especifico de este tipo de redes [BDVP00]. Y una
tesis doctoral que aborda la problemaética de estas redes y hace uso de ellas,
[Ben01].

En las empresas se realizan informes internos, estos informes también se
pueden referenciar, referenciemos uno de ellos [CG97]. Los manuales que util-
icéis en los trabajos también se referencian (ver [Hyd99]). Y, cuando quieras
referenciar algtin trabajo que no entre en ninguna de las clasificaciones que
has visto tienes un tipo comodin. ; No se os ocurre algtin trabajo inclasifica-
ble? A mi si. ;Como referenciais las resoluciones que salen publicadas en el
BOE? Ahi va un ejemplo: [BOE93|
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