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Data Perbandingan Berat Manual dan Sistem

56

Jumlah Berat Aktual Linear Polinomial
ne. Piksel (gram) (gram) (gram)
1 6678 8.450 7.214 7.486
2 6693 8.722 7.238 7.506
3 6834 8.262 7.460 7.698
4 7057 9.136 7.811 8.001
5 7171 8.453 7.990 8.157
6 7205 9.061 8.043 8.203
7 7421 8.903 8.383 8.499
8 7558 9.164 8.599 8.687
9 7565 9.123 8.610 8.696
10 7909 9.222 9.151 9.171
11 8290 9.065 9.750 9.699
12 8340 9.204 9.829 9.768
13 8443 8.883 9.793 9.913
14 8481 9.114 9.842 9.965
15 8484 9.136 9.845 9.980
16 8596 10.583 10.232 10.125
17 8696 8.912 10.144 10.278
18 8745 9.070 10.219 10.337
19 8750 8.855 10.225 10.340
20 8945 9.112 10.494 10.611
21 9012 12.250 10.592 10.719
22 9085 10.939 10.693 10.817
23 9198 12.061 10.855 10.970
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24 9308 10.777 11.015 11.136
25 9318 11.239 11.028 11.148
26 9426 12.025 11.185 11.295
27 9433 12.133 11.186 11.303
28 9550 12.032 11.361 11.471
29 9729 12.188 11.613 11.711
30 9821 11.976 11.752 11.854
31 9823 12.083 11.757 11.863
32 9832 12.076 11.766 11.879
33 9865 12.089 11.818 11.926
34 9908 11.193 11.870 11.980
35 9948 12.050 11.935 12.043
36 9951 12.155 11.939 12.040
37 9964 11.977 12.384 12.058
38 10076 12.000 12.124 12.224
39 10285 12.220 12.452 12.526
40 10606 12.174 12.961 12.989
41 10609 12.067 12.961 12.980
42 10701 12.127 13.100 13.127
43 10974 12.377 13.517 13.518
44 11334 12.104 14.081 14.048
46 11641 16.776 14.552 14.489
47 12605 16.596 16.188 15912
48 12853 17.453 16.405 16.284
49 12931 16.870 16.526 16.318
50 12942 17.117 16.547 16.417
51 13049 16.900 16.713 16.572
52 13147 17.193 16.864 16.727
53 13248 18.140 17.030 16.870
54 13290 16.938 17.100 16.937
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55 13309 17.482 17.136 16.963
56 13783 17.367 17.935 17.673
57 13796 16.840 17.967 17.697
58 13927 17.534 18.145 17.899
59 14670 18.514 19.157 19.036
60 15541 20.000 20.510 20.370

Data Perbandingan Perhitungan Sistem dan Manual

Jumlah Jumlah
No- (Manual) (Sistem)
1 12 12
2 13 13
3 18 18
4 28 28
5 30 30
6 39 36
7 38 38
8 37 35
9 36 35
10 35 35
11 34 33
12 33 33
13 32 32
14 31 31
15 30 30
16 29 29
17 28 28
18 27 27
19 26 26
20 25 25
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21 24 24
22 23 23
23 22 22
24 21 21
25 20 20
26 52 48
27 49 45
28 44 42
29 41 40
30 39 38
31 37 36
32 35 35
33 33 33
34 31 30
35 30 30
36 28 28
37 27 27
38 25 25
39 23 23
40 20 20
41 17 17
42 15 15
43 13 13
44 10 10
45 32 31
46 30 30
47 29 29
48 26 26
49 24 24
50 23 23

59
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51 21 21
52 19 19
53 18 18
54 15 15
55 14 14
56 11 11
57 10 10
58 9 9
59 7 7
60 5 5

Dataset Berat Berbanding Jumlah Piksel

nilai_piksel berat
1175 1
2363 2
3451 3
4239 4
5067 5
5743 6
6446 7
7160 8
7872 9
8597 10
9302 11
9998 12
10633 13
11285 14
11934 15
12601 16
13233 17

60
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13822 18
14578 19
15209 20
15857 21
16469 22
17068 23
17575 24
18225 25
18904 26
19601 27
20292 28
20942 29
21532 30
22199 31
22821 32
23401 33
24098 34
24637 35
25201 36
25710 37
26209 38
26712 39
27298 40
27721 41
28173 42
28621 43
29202 44
29793 45
30421 46

61
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KODINGAN SISTEM

Estimasi Berat

~N N R W~

12
13
14
15

16
17
18
19
20

21
22
23

import tkinter as tk

from tkinter import messagebox

# from tkinter import filedialog # Hapus import filedialog

from PIL import Image, ImageTk

import numpy as np

import pandas as pd

# from scipy.interpolate import interpld # Hapus import interpld 8
# Baca data dari file Excel

file path = 'beratxpixel.xIsx' # Ganti dengan path file Excel Anda 11 df=
pd.read_excel(file path)

# Pisahkan variabel independen dan dependen
X =df['nilai_piksel']
y = dff'berat']

# Buat fungsi interpolasi polinomial

polynomial_degree = 2 # Ganti dengan derajat polinomial yang diinginkan
coefficients = np.polyfit(X, y, polynomial _degree)
polynomial_interpolation = np.poly 1 d(coefficients)

# Fungsi untuk menghitung prediksi
# Fungsi untuk menghitung prediksi 24 def
calculate prediction(): try:
new_pixel value =
float(pixel_entry.get())
# Menggunakan
persamaan linear
khusus
linear_prediction = 0.00157315 * new_pixel_value - 3.291094957
polynomial_prediction = polynomial interpolation(new_pixel value)

linear result label.config(text={"{linear prediction:.3f} gram") # Format untuk
tiga angka di belakang koma
polynomial_result_label.config(text=f"{polynomial prediction:.3f} gram") #
Format untuk tiga angka di

belakang koma except

ValueError:
messagebox.showerror("Error", "Masukkan nilai piksel yang valid

(numerik)") 35 # Membuat GUI

36
37
38
39
40
41

root = tk.Tk()
root.title("Estimasi Berat Udang")

# Label untuk menampilkan gambar (Opsional, bisa dihapus jika tidak diperlukan)
image_label = tk.Label(root)
image label.grid(row=1, column=0, columnspan=2, padx=5, pady=5) 42
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55

56

58

59
60

63

# Label dan Entry untuk input nilai piksel
pixel label = tk.Label(root, text="Jumlah Piksel:")
pixel label.grid(row=2, column=0, padx=5, pady=5)

pixel_entry = tk.Entry(root)
pixel entry.grid(row=2, column=1, padx=5, pady=5)

# Tombol untuk menghitung prediksi

calculate_button = tk.Button(root, text="Hitung Prediksi", command=calculate prediction)
52 calculate button.grid(row=3, column=0, columnspan=2, padx=5, pady=5) 53

# Tabel untuk menampilkan hasil prediksi

results_frame = tk.Frame(root)

results_frame.grid(row=4, column=0, columnspan=2, padx=5, pady=5) 57

linear label = tk.Label(results_frame, text="Metode Linear")

linear_label.grid(row=0, column=0, padx=5, pady=5)

61 polynomial label = tk.Label(results_frame, text="Metode
Polynomial") 62 polynomial label.grid(row=0, column=1, padx=5,

pady=5) 63
64 linear_result label = tk.Label(results_frame, text="-", font=("Helvetica", 14))
65 linear result label.grid(row=1, column=0, padx=5, pady=5)
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Deteksi Pakan

11

15
16
17

24
25
26

I import cv2
2 import numpy as np
3 from datetime import datetime

12
13

18
19
20
22
23

27
28
29

32
33
34
36
37

def color _based segmentation(image, lower_color, upper_color):
# Konversi gambar ke ruang warna HSV
hsv_image = cv2.cvtColor(image, cv2.COLOR_BGR2HSV) §

# Buat mask berdasarkan range warna yang diinginkan

mask = cv2.inRange(hsv_image, lower_color, upper_color)

# Aplikasikan mask ke gambar asli untuk mendapatkan hasil segmentasi
segmented_image = cv2.bitwise_and(image, image, mask=mask) 14
return segmented_image

def binary image(image, threshold value):

# Konversi gambar ke grayscale

gray_image = cv2.cvtColor(image, cv2.COLOR_BGR2GRAY) 21

# Binerisasi gambar dengan metode Otsu

_, binary_image = cv2.threshold(gray image, threshold_value, 255, cv2. THRESH_BINARY)

return binary_image
if _name ==" main "
# Load gambar
image = cv2.imread("qaz.jpg")

# Perkecil resolusi gambar menjadi 50%

width = int(image.shape[1] * 0.5)

height = int(image.shape[0] * 0.5)

resized_image = cv2.resize(image, (width, height), interpolation=cv2.INTER_AREA) 35
# Definisikan range warna yang ingin disegmentasi (dalam format HSV)

lower_color = np.array([4, 12, 20]) # Ganti dengan nilai minimum H, S, dan V yang sesuai

67

1t label = tk.Label(results_frame, text="-", font=("Helvetica", 14)) 68 polynomial result label.grid(row=1, column=1,
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=np.array([50, 100, 200]) # Ganti dengan nilai maksimum H, S, dan V yang sesuai

68

43
44 # Hitung jumlah piksel hasil binerisasi yang bernilai 255 (putih) num_white pixels = np.sum(binary_result == 255)
45
46 # Gabungkan gambar asli, hasil segmentasi, dan hasil binerisasi secara horizontal combined image = np.hstack([resized_image,
47 segmented_image, cv2.cvtColor( binary_result, cv2.COLOR_GRAY2BGR)])
48
49 # Tambahkan teks jumlah piksel pada gambar
50 cv2.putText(combined image, {'"Num White Pixels: {num_white_pixels}", (10, 30), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, I, (0, 255,
o 0),2)
52 . .
53 # Dapatkan waktu saat ini untuk nama gambar current time =
54 datetime.now().strftime("% Y %m%d%H%M%S")
55
56 # Nama file gambar yang akan disimpan file_name =
57 f'combined image {current_time}.jpg"
58
59 # Tampilkan gambar gabungan dalam satu jendela
60 cv2.imshow("Original, Segmented, Binary (50% Resized)", combined image)
61 65
62 66 # Tunggu input dari pengguna (tekan 's' untuk menyimpan)
63 67 key = cv2.waitKey(0)
64
68
69 # Jika tombol 's' ditekan, simpan gambar 70 if key ==
ord('s"):
71 # Simpan gambar dengan ukuran tampilan jendela yang sesuai
72 window_size = cv2.getWindowlmageRect("Original, Segmented, Binary (50% Resized)")
73 window_width, window_height = window_size[2], window_size[3]
74 cv2.imwrite(file_name, combined image[0:window_height, O:window_width]) 75
76 cv2.destroyAllWindows()
Matrik Evaluasi
I import pandas as pd
2 from sklearn.metrics import mean_absolute error, mean_squared error, r2_score 3 import numpy as np
4

5 # Fungsi untuk menghitung MAE, MSE, RMSE, dan R2 6 def evaluate metrics(actual,
predicted):

mae = mean_absolute_error(actual, predicted) mse = mean_squared_error(actual,
predicted) rmse = np.sqrt(mse) 12 = r2_score(actual, predicted) return mae, mse,
rmse, 12

13 # Load data 14 file_path = 'X2.xIsx' # Ganti dengan path file Anda

15 data=pd.read_excel(file_path)

16

17 # Ekstrak nilai aktual dan prediksi

18 actual = data['Berat Aktual (gram)']
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tions = data['Linear (gram)']
yredictions = data['Polinomial (gram)']

tions = data['Splin (gram)'] 22 23 # Evaluasi metrik untuk setiap
metode prediksi

24 linear_metrics = evaluate_metrics(actual, linear predictions)
25 polynomial metrics = evaluate_metrics(actual, polynomial_predictions)
26 # spline_metrics = evaluate_metrics(actual, spline_predictions)

27
28 # Gabungkan hasil dalam DataFrame untuk perbandingan
29 metrics_df = pd.DataFrame([linear_metrics, polynomial metrics],
30 columns=['MAE', ' MSE', 'RMSE', 'R2",
31 index=['Linear', 'Polynomial'])
32

33 print(metrics_df)

69
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