LEGOMAN

Pour les mises en plans :voir la cotation avec votre prof de construction.
Pour avoir l’animation voir les onglets du bas.

La portée des inserts est maintenant sphérique.

Pour commander les aimants :voir Google.

Pour commander les inserts et les mains : voir Boris  à ST Priest.

Vous pouvez me contacter :marchalnono@wanadoo.fr
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