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UWAGA:

NA RYSUNKU ZAZNACZONO OZNAKOWANIE ZMIENIAJACE POLOZENIE, ZWAZANE 7

ETAPOWANIEM ROBOT.
OZNAKOWANIE ISTNIEJACE ORAZ OZNAKOWANIE PROJEKTOWANE — MIE ZMIENIAJACE
POLOZENIA W CZASIE REALIZACS ROBOT ZAZNACZONO NA ODREBNYM RYSUNKU.
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