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Glossário
(Pouco Usual: Definindo os termos específicos do domínio utilizados no trabalho)

Capítulo 1

1. Introdução

1.1 Enquadramento

O trabalho descrito neste relatório ...

(explicar o enquadramento do trabalho, por exemplo Bases de Dados, Oracle, Oracle Designer, etc.)

1.2 Motivação

A motivação principal para a realização deste trabalho resulta da importância crescente de xxx

(o que levou o autor a fazer o trabalho? Mais do que as motivações pessoais falar da importância do tema, valor económico, inexistencia de trabalho semelhante, etc.)

1.3 Objectivos

O objectivo deste trabalho consiste em estudar xxx, projectar yyy e implementar zzz.

Os objectivos específicos deste trabalho são os seguintes:

· Estudo de xxx numa perspectiva www;

· Projecto de yyy utilizando qqq;

· Etc.

 (Dizer os objectivos do trabalho. Por vezes usam-se itens para os objectivos mais específicos)

1.4 Estrutura do Relatório

Este trabalho encontra-se estruturado em xx capítulos dos quais, o primeiro é composto por esta introdução ao trabalho. 

No segundo capítulo é apresentado o conceito de xxx e são discutidas yyy.

O terceiro capítulo zzz.

O último capítulo contém as conclusões gerais deste trabalho, analisa os seus principais resultados, e apresenta algumas perspectivas de desenvolvimentos futuros.

(Estrutura do relatório descrevendo num parágrafo por secção o seu conteúdo.)

Capítulo 2

2. Descrição do Problema

Xxxxx xx xxxx x xxx x x x x x x xxxxx x xx x x xbla bla bla bla bla

(Capítulos numerados!)

2.1 O Conceito de xxx

(Listas de tópicos coerentes tentar usar sempre o mesmo formato!)

Xxxxx xx xxx x xx xxx xxxxx xxx

· xxx;

· xxx;

Tendo em conta a noção central de xxx e os trabalhos de Wooldridge e Jennings [Wooldridge e Jennings, 1995] [Wooldridge, 2002], Pattie Maes [Maes, 1996] e Russel e Norvig [Russel e Norvig, 1995], pode-se afirmar que xxx.

(Muitas formas de efectuar referências. No entanto, devem estar todas no final do trabalho)

xxx xx x xx x xx  x x xx x  xxxxxxxxxxxxxxxx xxxxx x x xxxxxx. A Figura 1 apresenta um esquema típico de um agente. 
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Figura 1: Esquema Típico de um Agente [Reis, 2002]

(Figuras legendadas e referenciadas no texto! Só quando aparece a referencia à figura no texto é que o leitor a deve analisar com cuidado.)

Construir bla bla bla é simples mas não é desejável
. No entanto a dificuldade em balancear estes dois tipos de comportamento é elevada [Reis et al., 2001]. 

(Usar footnotes mas não abusar!)

Capítulo 3

3. Estado da Arte

(Não chamar estado da arte! Se falar de Bases de Dados chama-lo Bases de Dados. Por vezes não aparece. Por vezes troca com o capítulo 2 ou são o mesmo capítulo! Descreve o que outros autores fizeram sobre o mesmo problema ou sobre problemas semelhantes. Não esquecer das perguntas: O quê? Como? Quem? Onde? Quando? Porquê? Para quê? )

Bla bla bla. As diferenças principais entre o domínio do Xadrez e o RoboCup podem ser visualizadas na tabela 1. O RoboCup constitui um domínio que inclui características bastante mais complexas que o Xadrez.

	Domínio

Característica
	Xadrez
	RoboCup

	Ambiente
	Estático
	Dinâmico

	Mudança de Estado
	Por turnos
	Tempo-Real

	Acessibilidade ao Estado do Mundo
	Completa
	Incompleta

	Resultado das Acções
	Determinístico
	Não Determinístico

	Leitura dos Sensores
	Simbólica (Discreta)
	Contínua (não simbólica)

	Utilização dos Actuadores
	Simbólica (Discreta)
	Contínua (não simbólica)

	Controlo
	Centralizado
	Distribuído


Tabela 1:Diferenças entre as características dos domínios do RoboCup e Xadrez.

Como é visível na figura 2, os cães da Sony actuais possuem um formato mais futurista. No entanto, a versão anterior, xxx
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Figura 2: Robótica – Utilização dos Robôs - Sony Dogs

Capítulo 4

4. Trabalho do Autor

(Descrevendo o que realmente o autor fez. Usualmente decompõe-se em vários capítulos, por exemplo: Projecto, Implementação)

Capítulo 5

5. Análise de Resultados

(Descrevendo e analisando os resultados obtidos pelo autor e comparando-os com os obtidos por outros autores em problemas iguais ou semelhantes. Por vezes, não é muito fácil ter resultados dependendo do tipo de trabalho. Pode ser uma visita guiada ou um caso de estudo.)

Bal bla bla. Mais de 20 mil espectadores assistiram à competição RoboCup 2002, num dos maiores eventos científicos de sempre (figura 3).
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Figura 3 Aspecto Geral do Fukuoka Dome - RoboCup2002
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Figura 4 A liga de Robôs com Pernas da Sony

Capítulo 6

6. Conclusões e Perspectivas de Desenvolvimento

(dizer o que foi dito retirando conclusões e apresentar perspectivas de desenvolvimento.)

Neste trabalho foram estudadas xxx. Conclui-se que xxx
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� No entanto, alguns autores afirmam que os bla bla bla não necessitam de possuir xxx e yyy pois a racionalidade emerge da zzz e www entre agentes reactivos [Brooks, 1991].
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