DIN EN ISO 14253-3:2011-10 (D)

Geometrische Produktspezifikation (GPS) - Priifung von Werkstiicken und
Messgeraten durch Messen - Teil 3: Richtlinien flir das Erzielen einer Einigung uiber
Messunsicherheitsangaben (ISO 14253-3:2011); Deutsche Fassung EN ISO 14253-

3:2011
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