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TP 5 - Calibration Stéréo



La calibration d’un système stéréo 
est complémentaire à la calibration 
mono capteur. Chaque caméra doit 
être calibrée indépendamment, puis la 
relation géométrique entre les deux 
caméras doit être trouvée.
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Utilisation du ChessBoard



Stereo pipeline

Images acquisition

Corners extraction

Intrinsics computation

Extrinsics computation

Images rectification

Disparity map estimation

Depth prediction



A vous de jouer !


