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	自動運転を行うためには，自己位置を知ることが必要．インフラ情報のみでの位置推定は角度精度が低下．そこで，車載の全方位カメラ画像と，インフラ設置したLiDARをもちいて自己位置推定を検討．本研究では，自己位置情報の一つである角度情報の推定．

