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I Redukcja uktadu fizycznego do modelu
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7--tepcza stata sprezystosci
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Projekt do samodzielnego wykonania
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Projekt 1 zbudowac schemat zastepczy
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I Projekt 1 zbudowac schemat zastepczy

29/30



I Projekt 1 zbudowac schemat zastepczy
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I Projekt 1 zbudowac schemat zastepczy
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