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ABSTRAK 

Pengelolaan dan pemeliharaan aset infrastruktur secara berkelanjutan 

membutuhkan metode pengukuran presisi yang ramah pengguna dan ekonomis. 

Penelitian ini mengusulkan penggunaan sistem kamera stereo sebagai solusi, yang 

menawarkan akurasi tinggi dan kemampuan pemantauan real-time. Untuk 

mencapai akurasi optimal, dilakukan kalibrasi stereo menggunakan metode Zhang 

yang diintegrasikan dengan Python dan pustaka OpenCV untuk menentukan 

parameter intrinsk dan ekstrinsik. Eksperimen dengan kamera DSLR Canon EOS 

600D dan papan chessboard berhasil menunjukkan parameter intrinsik yang 

konsisten. Hasil validasi menunjukkan nilai reprojection error rata-rata sebesar 0.8 

piksel dan RMSE jarak 0.06 mm dari hasil triangulasi, membuktikan bahwa sistem 

kalibrasi ini mampu menghasilkan parameter kalibrasi stereo dengan akurasi presisi 

tinggi untuk aplikasi pengukuran dan pemeliharaan aset infrastruktur. 

Kata Kunci: Kalibrasi Kamera Stereo, Metode Zhang, Sistem Kamera Stereo, 

OpenCV, Reprojection Error, Root Mean Square Error (RMSE) 
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IMPLEMENTATION OF ZHANG'S METHOD TO DETERMINE STEREO 

CAMERA CALIBRATION PARAMETERS IN OPENCV 

 

Jusman Prahara (20.25.055) 

M. Edwin Tjahjadi, S.T., M.Geom.Sc., Ph.D. 

Fransisca Dwi Agustiani, S.T., M.Eng. 

 

ABSTRACT 

Sustainable management and maintenance of infrastructure assets require a user-

friendly and economical method for precise measurement. This research proposes 

using a stereo camera system as a solution, which offers high accuracy and real-

time monitoring capabilities. To achieve optimal accuracy, stereo calibration was 

performed using the Zhang method, integrated with Python and the OpenCV library 

to determine intrinsic and extrinsic parameters. Experiments with a Canon EOS 

600D DSLR camera and a chessboard successfully demonstrated consistent 

intrinsic parameters. The validation results showed an average reprojection error 

of 0.8 pixels and a distance RMSE of 0.06 mm from the triangulation, proving that 

this calibration system can produce high-precision stereo calibration parameters 

for infrastructure asset measurement and maintenance applications. 

Keywords: Stereo Camera Calibration, Zhang’s Method, Stereo Camera System, 

OpenCV, Reprojection Error, Root Mean Square Error (RMSE) 
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