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ABSTRAK 

Penelitian ini bertujuan untuk menganalisis hasil kalibrasi stereo 

menggunakan dua kamera DSLR Canon EOS 600D yang dikendalikan secara 

sinkron oleh Raspberry Pi 5 Model B. Proses kalibrasi dilakukan menggunakan 

metode ChArUco berbasis algoritma OpenCV, yang menggabungkan pola 

checkerboard dan Aruco marker untuk meningkatkan akurasi deteksi titik sudut 

(corner). Papan kalibrasi yang digunakan adalah ChArUco berukuran 12 × 8, 

yang dirancang untuk menjaga kestabilan deteksi marker meskipun sebagian 

area papan tidak sepenuhnya terlihat oleh kamera. Tahapan penelitian meliputi 

pengambilan citra papan ChArUco dari berbagai sudut dan jarak, kalibrasi 

mono untuk memperoleh parameter intrinsik dan distorsi lensa, serta kalibrasi 

stereo untuk menentukan parameter ekstrinsik berupa rotasi (R) dan translasi 

(T). Hasil kalibrasi mono menunjukkan reprojection error sebesar 1,143 piksel 

pada kamera kiri dan 1,138 piksel pada kamera kanan. Sementara itu, kalibrasi 

stereo menghasilkan rata-rata reprojection error 1,024 piksel dengan Root Mean 

Square Error (RMSE) sebesar 0,41 piksel, serta baseline antar-kamera sebesar 

[–219,7; –2,3; 31,8] mm. Nilai error yang relatif kecil menunjukkan hasil 

kalibrasi yang stabil dan konsisten. Berdasarkan hasil yang diperoleh, metode 

ChArUco 12 × 8 terbukti efektif dalam meningkatkan akurasi dan stabilitas 

proses kalibrasi stereo. Sistem stereo berbasis Canon EOS 600D yang 

dikendalikan Raspberry Pi 5 dapat menghasilkan estimasi parameter kamera 

dan rekonstruksi 3D dengan tingkat presisi tinggi, sehingga berpotensi 

diterapkan pada sistem stereo vision di bidang fotogrametri, machine vision, 

dan pengukuran spasial berpresisi tinggi. 

Kata kunci : Kalibrasi Stereo, Raspberry Pi, Stereo Vision, DSLR Canon 

600D, OpenCV, RMSE 
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STEREO CAMERA CALIBRATION USING TWO CANON EOS 600D 

CAMERAS WITH THE CHARUCO METHOD 

 

  Karolus Se Sare (19.25.022) 

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

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

 

ABSTRACT 

This study aims to analyze the results of stereo calibration using two 

Canon EOS 600D DSLR cameras controlled synchronously by a Raspberry Pi 

5 Model B. The calibration process was carried out using the ChArUco method 

based on the OpenCV algorithm, which combines checkerboard and Aruco 

marker patterns to improve the accuracy of corner detection. The calibration 

target used was a 12 × 8 ChArUco board, designed to maintain stable marker 

detection even when parts of the board were not fully visible to the cameras. 

The research stages included capturing images of the ChArUco board from 

various angles and distances, performing mono calibration to obtain intrinsic 

parameters and lens distortion, and conducting stereo calibration to determine 

extrinsic parameters such as rotation (R) and translation (T). The mono 

calibration results showed reprojection errors of 1.143 pixels for the left camera 

and 1.138 pixels for the right camera. Meanwhile, the stereo calibration 

achieved an average reprojection error of 1.024 pixels with a Root Mean Square 

Error (RMSE) of 0.41 pixels, and an inter-camera baseline of [–219.7; –2.3; 

31.8] mm. These relatively small error values indicate stable and consistent 

calibration results. Based on these findings, the 12 × 8 ChArUco method proved 

effective in improving the accuracy and stability of stereo calibration. The 

Canon EOS 600D stereo system controlled by Raspberry Pi 5 successfully 

produced accurate camera parameter estimations and 3D reconstructions with 

high precision, making it suitable for stereo vision applications in 

photogrammetry, machine vision, and high-precision spatial measurement. 

Keywords : Stereo Calibration, Raspberry Pi, Stereo Vision, Canon EOS 600D, 

OpenCV, RMSE 
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