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معیارها

اجسام
زاویهگرفتن

اشتراکبر
اجتماع

دقت
پیکربندی
گرفتن

97.36 49.12 89.47 جعبهعینک

100 38.25 96.26 عروسکجغد

90.9 44.91 81.81 توپ
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