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2.0.1. Ejemplo de una figura

Figura 2.1: És una gràfica

En la gráfica 2.1 tenemos una pantalla de acceso al programa de búsqueda de libros
en la biblioteca.

2.0.2. Ejemplo de una tabla

En este apartado fijaros en las referencias a las tablas son en el idioma que seleccionas.
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Alumne Nota primer parcial Nota segon parcial
Xaro Benavent 5.0 7.0
Esther de Ves 9.5 8

Cuadro 2.1: Ejemplo de una tabla

2.0.3. Ahora vamos a referenciar la bibliograf́ıa en castellano

Referenciamos un libro [Brown and Harris, 1994] en el que se tratan un tipo particu-
lar de redes neuronales, la red CMAC. También podemos referenciar el primer art́ıculo
que Albus publicó sobre la red CMAC [Albus, 1975], otro art́ıculo [Kuhl et al., 1995].
El mismo Albus posteriormente publicó un libro con todos sus resultados, y dedicó un
caṕıtulo entero a explicar la red CMAC (ver [Albus, 1981]). Un art́ıculo publicado en
un congreso trata un aspecto espećıfico de este tipo de redes [Benavent et al., 2000].
Y una tesis doctoral que aborda la problemática de estas redes y hace uso de ellas,
[Benavent, 2001].
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