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• シンク・シンセ　 http://itunes.apple.com/jp/app/id442924245?mt=8

– 特集：日本，アメリカ，ドイツ，イタリア，フランスなど 20ヶ国以上．

– 日本を含む 10カ国のミュージックカテゴリで 1位を獲得
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(2018年 11月 1日現在)


