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動くロボット

場所：総合研究棟（黒髪）１階リフレッシュプラザ

大学院自然科学研究科情報電気電子工学専攻

有次 正義，眞鍋 雄貴，大村 悦彰，

狩野 悠貴，坂本 竜二，中村 碩希，西牟田 紘平，萩島 裕士

工学部情報電気電子工学科

姉川 立久，工藤 正則，黒木 詢也，鶴田 尚也，村松 昭典
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前の物が通り過ぎると、ロボットが動き出します

まってるモン (^^♪


