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LAMPIRAN

v" Petunjuk manual atau langkah-langkah menggunakan aplikasi untuk
menguji viskositas dengan bola-bola.

» Langkah pertama yaitu siapkan alat-alat seperti buret, statif, tripod
dan fluida yang ingin di uji viskositasnya

» Pastikan buret yang di pakai bersih, tidak ada bekas cairan lain
misalkan bekas minyak.

» Selanjutnya, buret di letakkan pada statif. Statif disini digunakan
untuk memegang buret agar tidak goyang dan tidak jatuh.

» Langkah selanjutnya letakkan smartphone pada tripod, dan
diletakkan di depan buret. Kemudian buka aplikasi lalu pilih warna

bola yang ingin di gunakan dalam pengujian viskositas. Contoh :

» Selanjutnya stel jarak yang akan di pakai, misalkan Kita

menggunakan ukuran 30cm pada tabung buret, sesuaikan dengan
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garis awal yang ada pada layar kamera pada aplikasi dengan titik 0,

kemudian garis akhir di tempatkan pada titik 40cm. Contoh :

» Setelah titik awal dan titik akhir sudah pas, langkah selanjutnya
yaitu masukkan fluida atau cairan, misalkan Alkohol, Aquades, dll.

» Setelah itu klik tombol play yang ada pada layar, tomnol play
tersebut berfungsi mendeteksi warna bola yang digunakan dalam
percobaan.

» Selanjutnya masukkan bola-bola kedalam tabung buret yang telah
diisi fluida, warna bola yang di pakai tidak boleh beda dari yang
telah di set pada aplikasi, misalkan pada aplikasi telah di set warna
kuning, berarti bola yang di masukkan ke dalam buret yaitu warna

kuning juga.
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» Setelah itu klik tombol stop pada layar, setelah tombol stop di klik
maka akan muncul hasil waktu yang telah di tembuh bola dari titik
awal sampai titik akhir.

» Selanjutnya masukkan nilai-nilai untuk rumus viskositas seperti
berat jenis fluida, berat jenis bola, kuadrat jari-jari bola, kecepatan
gravitasi, dan jarak yang digunakan. Contoh :

Viskositas

Wakéu Laju hola (detik) :

(4300

¢jeais fluida(ge) 0.876
erat jenis bola(gr) (.02
o 0.05320

Jatak (ca) 20|

» Setelah itu nilai-nilai telah dimasukkan selanjutnya klik tombol
hitung viskositas, lalu akan muncul hasil hitung viskositas dari
percobaan yang telah di gunakan.

Catatan : jarak maksimal yang dapat dipakai tergantung dengan
besar kecilnya bola yang digunakan, di sini jarak maksimal yang
didapatkan peneliti yaitu 40cm, karena bola-bola yang digunakan

sangat kecil. Selain jarak pencahayaan juga berpengaruh terhadap
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pendeteksian bola, jadi harus menggunakan cahaya yang terang

jangan menggunakan cahaya yang redup.

v' Gambar alat-alat yang digunakan

1. Tripod

2. Mikrometer

4. Buret
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5. Statif
!
=

6. Piknometer

7. Viscometer
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v" Dokumentasi pengujian
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v Source code MainActivity

package com. example. defafmiOopencvhough;

import andr
import andr
import andr
import andr
import andr
import andr
import andr
import andr
import andr

import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org
import org

import java

public clas
CameraBr idg
private

private
private
private
private
private
private
private
private
private
int rec
private

double

long Se

oid. content. Intent;

oid. os.Bundle;

oid. support. v7. app. AppCompatActivity;
oid.util.Log;

oid. view. SurfaceView;

oid. view. View;

oid. view. WindowManager ;

oid.widget. Button;

oid. widget. TextView;

opencyv. android. BaselLoaderCal |back;
opencyv. android. CameraBr idgeViewBase;
opencv. android. LoaderCal IbackInterface;
opencyv. android. OpenCVLoader ;

opencv. core. Core;
opencv. core. GvType;

opencv. core. Mat;
opencv. core. MatOfPoint;
opencv. core. MatOfPoint2f;

opencv. core. Point;

opencv. core. Rect;
opencv. core. Scalar;

opencv. imgproc. Imgproc;

.util.ArraylList;

s MainActivity extends AppCompatActivity implements
eViewBase. CvCameraViewListener2 {

static final String T7AG = "MainActivity”;
CustomizableCameraView javaGameraView;

TextView tvAverage, tvFrameCount, touchDetection, tvTimer;
ArrayList<{MatOfPoint> countours;

Float frameCount = Of;

Float average = Of;

Float BolayyaNgaseng = Of;

boolean runldentification = false, isRecord = false;
Button btnStart, btnStop, btnRecord;

int test = 0;
tX1, rectX2;

String bolayya;
Sec;
condInterval = 0;
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Mat mRgba;
Mat mRgbaFiltered;

long start, end;

private BaseloaderCal lback mLoaderCallback = new
BaselLoaderCal Iback (this) {
@0verride
public void onManagerConnected (int status) {
switch (status) {
case LoaderCal IbackInterface. SUCCESS
{
Log. /(TAG “OpenCV loaded successfully”);
JjavaGameraView. setMaxFrameSize (1920, 1080) ;
javaCameraView. enableView() ;
} break;
default:
{
super. onManagerConnected (status) ;
} break;

}

public MainActivity() {
Log. /(TAG “Instantiated new “ + this.getClass());
}

/%% Called when the activity is first created +*/
@0verride
public void onCreate (Bundle savedlnstanceState) {
Log. /(TAG “called onCreate”) ;
super. onCreate (savedInstanceState) ;
tvTimer = (TextView) findViewByld(R. id. tvIimer) ;

javaCameraView = (CustomizableCameraView) findViewByld(R. id. java camera view ;
javaCameraView. setMaxFrameSize (1080, 1920) ;
javaCameraView. setVisibility (SurfaceView. VISIBLE) ;
javaCameraView. setCvCameraViewListener (this);
btnRecord. setOnClickListener (new View. OnClickListener () {
@0verride
public void onClick (View v) {
if(lisRecord) {
isRecord=true;
btnRecord. setBackgroundResource (R. drawable. /c_stop_black_24adp) ;
runldentification = true;
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frameCount = Of;

average = Of;

BolayyaNgaseng = Of;
]

else{

runldentification = false;

isRecord=false;

btnRecord. setBackgroundResource (R. drawable. /¢ _pl/ay) ;
// btnRecord. setText (“Start”) ;

Intent intent = new Intent (MainActivity. this, Add. class) ;
intent. putExtra ("waktuBola”, tvTimer.getText());

startActivity (intent);

test=0;

sec = 0;

start = 0;

end = 0;
SecondInterval = 0;

J

@verride
public void onPause ()
{

super. onPause () ;

if (javaCameraView !'= null) ;
javaCameraView. disableView() ;

}

@0verride
public void onResume ()

{

super. onResume () ;

if (10penCVLoader. /n/tDebug())

{

Log. d(TAG “Internal OpenCV library not found. Using OpenCV Manager for

initialization”);

OpenCVLoader. /n/tAsync(OpenCVLoader. OPENCY VERSION 3 0 0 this,

mLoaderCal Iback) ;
} else {

Log. d(TAG “OpenCV library found inside package. Using it!”);
mLoaderCal Iback. onManagerConnected (LoaderCal IbackInterface. SUCCESS) ;

}
}

@verride
public void onPause ()

{

super. onPause () ;

if (javaCameraView = null) ;
javaCameraView. disableView() ;
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}

@0verride
public void onResume ()
{
super. onResume () ;
if (10penCVLoader. /n/tDebug()) {
Log. d(TAG “Internal OpenCV library not found. Using OpenCV Manager for
initialization”);
OpenCVLoader. /n/tAsync(OpenCVLoader. OPENCY _VERSION 3 0 0, this,
mLoaderCal Iback) ;
} else {
Log. d(TAG “OpenCV library found inside package. Using it!”);
mLoaderCal Iback. onManagerConnected (LoaderCal IbackInterface. SUCCESS) ;

}

public void onDestroy() {
super. onDestroy () ;
if (javaCameraView = null) ;
javaCameraView. disableView() ;

}
public void onCameraViewStarted (int width, int height) |

mRgba = new Mat (height, width, CvType. CV_8UCT)
mRgbaFiltered = new Mat (height, width, CvType. CV_8UCH ;
}

public void onCameraViewStopped() {
mRgba. release () ;

}

public Mat onCameraFrame (CameraBridgeViewBase. CvCameraViewFrame inputFrame) |{
mRgba = inputFrame. rgha() ;
Imgproc. cviCo/or (mRgba, mRgbaFiltered, Imgproc. COLOR_RGBZHSY) ;

// DETECTION LINE

double
Point pt1 = new Point(x1, y1);
Point pt2 = new Point (x2, y2);

Point pt3 = new Point (x3, vy3);
Point pt4 = new Point (x4, v4);

Imgproc. //ne(mRgba, pt3, pt4, new Scalar (0,0, 255), 3);
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Imgproc. //ne(mRgba, ptl,

if(runldentification) {

int sensitivity = 20;

pt2, new Scalar (0,0, 255), 3);

END OF DETECTION LINE

VARIABEL WARNA KUNING

new Scalar ( 20 - sensitivity, 100, 100);
new Scalar ( 30 + sensitivity, 255, 255);
END OF VARIABEL WARNA KUNING ——————————

//
//
Scalar lower =
Scalar upper =
//
//
Scalar lowerl =
Scalar upperl =
//

VARIABEL WARNA MERAH

new Scalar ( 190 - sensitivity, 70, 50);
new Scalar ( 160 + sensitivity, 255, 255);
END OF VARIABEL WARNA MERAH ————————

i f (bolayya. equals (“"Merah”™))
Core. /nRange(mRgbaFiltered, lowerl, upperl, mRgbaFiltered);

}

else|

{

Core. /nRange(mRgbaFiltered, lower, upper, mRgbaFiltered) ;

}

ArrayList<MatOfPoint> contours = new ArrayList<MatOfPoint>();
Mat hierarchy = new Mat () ;
Imgproc. f/ndContours(mRgbaFiltered, contours, hierarchy
Imgproc. RETR_TREE, Imgproc. CHAIN_APPROX_SIMPLE) ;

for (int i =0;

i < contours.size(); i++) |

i f (contours. get (i).total ) > 25) {

MatOfPoint2f approxCurve = new MatOfPoint2f () ;
MatOfPoint2f contour2f = new MatOfPoint2f ( contours. get (i). toArray() );

//Melakukan Proses Pada mMOP2f1 yang ada dalam variabel MatOfPoint2f
double approxDistance = Imgproc. arclength(contour2f, true)=*0.02;
Imgproc. approxPo/yDP(contour2f, approxCurve, approxDistance, true);

//Konversi Kembali Ke MatOfPoint
MatOfPoint points = new MatOfPoint ( approxCurve. toArray() );

Rect rect = Imgproc. boundingRect(points) ;

Imgproc. rectang/e(mRgba, new Point(rect.x, rect.y), new Point(rect.x +
rect.width, rect.y + rect. height), new Scalar (255, 0, 0, 255), 2);
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rectX1 = rect.x + rect.width;
rectX2 = rect. x;

BolayyaNgaseng ++;
}
Log. /(TAG, i+" = "+contours. get (i).total ());
}
/] = UNTUK MENGETAHUI TITIK X AWAL RECT OBJECT SAMPAI TITIK X AKHIR RECT
OBJECT BILA TERSENTUH Imgproc. Line——————-

// CounterMeter

if (rectX1 >= 100 ) {
test=1;

}

if (rectX1 >= 150 ) {
test=0;
rectX1t = 0;

// End OF Counter Meter

frameCount++;
average = BolayyaNgaseng/frameCount;

MainActivity. this. runOnUiThread (new Runnable () {
@0verride
public void run() {

if(test==1) {
tvTimer. setVisibility (View. VISIBLE) ;
start = System. currentTimeMi//is();

}

else if(test==0) |
end = System. currentTimeMi//is();

}
sec = (start — end) / 1000F;
if(sec>0) |

tvTimer. setText (String. format(“%. 4f”, sec));
}

else

}
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D
}

return mRgba;
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