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ANALISIS KOORDINAT HASIL INTERSECTION FOTO STEREO
DIGITAL SINGLE LENS REFLEX (DSLR) CANON EOS 600 D DENGAN
SENSOR ADVANCED PHOTO SYSTEM TYPE-C (APS-C)

Ramadhan Bagus Wijayanto (20.25.005)
M. Edwin Tjahjadi, S.T., M.Geom.Sc., Ph.D.
Fransisca Dwi Agustiani, S.T., M.Eng.

ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan menganalisis keakuratan koordinat hasil
intersection foto stereo menggunakan kamera DSLR Canon EOS 600D dengan
sensor APS-C, yang dikendalikan melalui Raspberry Pi 5 Model B sebagai pengatur
sinkronisasi pengambilan citra. Metode yang digunakan adalah Stereo Vision
berbasis algoritma OpenCV, dengan tahapan kalibrasi kamera menggunakan
metode Zhang, rektifikasi stereo image, serta triangulasi untuk rekonstruksi
koordinat tiga dimensi. Evaluasi akurasi dilakukan dengan menghitung Root Mean
Square Error (RMSE) jarak pada tiga variasi papan kalibrasi pola checkerboard,
yaitu 6x4 dengan ukuran kotak 80 mm, 8x6 dengan ukuran kotak 60 mm, dan 12x8
dengan ukuran kotak 45 mm. Hasil penelitian menunjukkan bahwa papan kalibrasi
8x6 memberikan akurasi terbaik, dengan rata-rata RMSE sebesar 0,0379 mm pada
sumbu XY dan 0,19 mm pada sumbu Z. Papan 12x8 menempati urutan kedua
dengan RMSE 0,0386 mm (XY) dan 0,19 mm (Z), sementara papan 6x4
menghasilkan deviasi terbesar, yaitu RMSE 0,0417 mm (XY) dan 0,21 mm (Z).
Perbedaan tersebut mengindikasikan bahwa peningkatan jumlah titik sudut pada
pola kalibrasi mampu memperbaiki estimasi parameter intrinsik dan ekstrinsik
kamera sehingga menghasilkan triangulasi lebih stabil. Secara keseluruhan, sistem
stereo berbasis DSLR APS-C terbukti mampu merekonstruksi koordinat 3D dengan
konsistensi tinggi. Konfigurasi papan 8x6 dipandang paling optimal karena mampu
menyeimbangkan jumlah titik kalibrasi dengan kestabilan perhitungan. Temuan ini
mendukung penerapan sistem Stereo Vision dalam bidang fotogrametri, machine
vision, robotika, dan kendaraan otonom, yang membutuhkan pengukuran spasial
presisi tinggi dengan sistem yang efisien dan relatif terjangkau.

Kata kunci : Stereo Vision; DSLR APS-C; Kalibrasi Kamera; RMSE;
Fotogrametri



ANALYSIS OF COORDINATES RESULTING FROM STEREO PHOTO
INTERSECTION OF DIGITAL SINGLE-LENS REFLEX (DSLR)
CANON EOS 600D WITH ADVANCED PHOTO SYSTEM TYPE-C
(APS-C) SENSOR

Ramadhan Bagus Wijayanto (20.25.005)
M. Edwin Tjahjadi, S.T., M.Geom.Sc., Ph.D.
Fransisca Dwi Agustiani, S.T., M.Eng.

ABSTRACT

This study analyzes the coordinate accuracy of stereo photo intersection
using a Canon EOS 600D DSLR camera with an APS-C sensor, synchronized by a
Raspberry Pi 5 Model B. The methodology applies a Stereo Vision framework with
the OpenCV algorithm, consisting of camera calibration using Zhang’s method,
stereo image rectification, and triangulation for 3D coordinate reconstruction.
Accuracy evaluation was performed using the Root Mean Square Error (RMSE) of
distances on three calibration checkerboard patterns: 6x4 with 80 mm squares, 8x6
with 60 mm squares, and 12x8 with 45 mm squares. The results show that the 8x6
calibration board provided the highest accuracy, with an average RMSE of 0.0379
mm on the XY axis and 0.19 mm on the Z axis. The 12x8 board followed closely,
with an RMSE of 0.0386 mm (XY) and 0.19 mm (Z), while the 6x4 board exhibited
the largest deviation, with RMSE values of 0.0417 mm (XY) and 0.21 mm (2).
These findings indicate that increasing the number of corner points in the
calibration pattern enhances the estimation of intrinsic and extrinsic camera
parameters, leading to improved triangulation stability. Overall, the APS-C DSLR
stereo system demonstrated reliable performance in reconstructing 3D coordinates
with high consistency. The 8x6 pattern proved to be the most optimal configuration,
offering a balance between calibration complexity and computational stability.
These results emphasize the potential of DSLR-based Stereo Vision systems for
broader applications in photogrammetry, machine vision, robotics, and autonomous
vehicles, where precise spatial measurement is critical for automation and precision
mapping.
Keywords : Stereo Vision; APS-C DSLR; Camera Calibration; RMSE;

Photogrammetry
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