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Autorzy prac zaprezentujg szerzej swoje dokonania podczas Plakat w postaci elektronicznej mozna pobrac
prezentacji na ,Salonie Technologii CAx”, w dniach 16-17.10.2013 r. ze strony: www.procax.org.pl

RS sl pTocax.org.pl Najlepsze prace zostang opublikowane jako typowe artykuty
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