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Abstrak 
 

Masalah yang dihadapi dalam makalah ini adalah proses pemeriksaan daging secara cepat dalam menentukan 

kesesuaian daging dengan dokumen yang menyertainya. Selain itu, pada umumnya kondisi uji terap dilaksanakan 

dengan kondisi lingkungan pencahayaan yang beragam dan memerlukan ukuran peralatan yang portable. Pada 

penelitian ini, proses uji terap instrumen ukur untuk menganalisis tekstur daging dilakukan menggunakan metode gray-

level co-occurrence matrix (GLCM). Realisasi penangkapan citra dilakukan dengan menggunakan zooming camera 

yang dapat diatur tingkat pembesarannnya dan dilengkapi dengan sebuah single board controller yang berfungsi untuk 

menjalankan algoritma analisis tekstur dan proses pengelompokan objek daging. Metode GLCMs digunakan sebagai 

penciri identifikasi dari sebuah daging untuk digunakan sebagai identitas dari objek dalam suatu database. Metode 

GLCMs kemudian dilengkapi dengan metode K-mean yang berfungsi untuk membuat kategori objek daging yang 

diukur, dalam hal ini objek daging target dan non-target. Proses identifikasi dengan perangkat elektronik diperlukan 

agar dapat diperoleh kecepatan identifikasi untuk uji terap lapangan. Hasil uji terap dengan menggunakan dua metode 

algoritma dalam proses uji ini mampu menghasilkan identifikasi yang intensitasnya bervariasi antara 0,002704 satuan 

skala ukur sampai dengan 0,042086 satuan skala ukur. 
 

Kata kunci: GLCMs, K-mean, identifikasi citra 
 

Abstract 
 

The problem faced in this paper is the process of rapid meat inspection in determining the suitability of meat with 

the accompanying documents. In addition, in general, applied test conditions are carried out with various lighting 

environmental conditions and require portable equipment sizes. In this study, the process of applied testing of 

measuring instruments to analyze meat texture was carried out using the gray-level co-occurrence matrix (GLCM) 

method. Realization of image capture is done using a zooming camera that can be adjusted to the level of magnification 

and is equipped with a single board controller that functions to run texture analysis algorithms and the process of 

grouping meat objects. The GLCMs method is used as an identification identifier of a meat to be used as the identity of 

objects in a database. The GLCMs method is then equipped with the K-mean method which functions to create 

categories of the measured meat objects, in this case target and non-target meat objects. The identification process with 

electronic devices is needed in order to obtain the speed of identification for field applied tests. The results of applied 

tests using two algorithmic methods in this test process are able to produce identification whose intensity varies 

between 0.002704 units of measuring scale to 0.042086 units of measuring scale. 

 

Keywords: GLCMs, K-mean, image identification 
 

 

I. PENDAHULUAN 
 

Latar belakang masalah dari kajian ini adalah 

adalah adanya kebutuhan instrumen non-invasif 

yang mampu mengukur dan mengidentifikasi 

kategori objek daging [1]. Teknik pengukuran yang 

dipilih untuk memecahkan permasalahan tersebut 

adalah penggunaan teknik pengolah citra red green 

blue (RGB) digital [2]-[5]. Teknik ini digunakan 

untuk menguji kelompok objek daging yang 
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memenuhi persyaratan karakteristik tertentu. Hasil 
rancangan instrumen harus mampu memecahkan 

perbedaan objek daging yang diukur atau tidak 

diketahui dengan objek data daging yang telah 

tersimpan dalam database yaitu daging sapi dan 

daging babi. Citra objek daging yang diuji, 

ditangkap melalui sensor citra RGB digital, 

kemudian diolah oleh pengolah citra untuk 

dikelompokan dalam dua kategori objek daging. 

Permasalahan lainnya adalah penentuan kriteria 

untuk parameter pengelompokan  yang ditentukan 

oleh sifat tekstur dari objek daging.  

Beberapa metode pendeteksi objek berbasis citra 

visual telah dikembangkan pada penelitian 

sebelumnya. Studi mengenai arsitektur VoxNet 

yang berhubungan dengan cloud mengintegrasikan 

representasi Occupancy Grid Volumetrik dan 

Convolutional Neural Network 3D (CNN 3D) 

dikembangkan menggunakan data LiDAR, RGBD, 

dan CAD [6]. Metode analisis kurva karakteristik 

(kurva sederhana) dikembangkan sebagai analisis 

algoritma dan pengenalan jenis kurva sebagai dasar 

untuk pengenalan objek [7], [8]. Dalam studi lain 

fitur Gray Level Co-occurrence Matrix (GLCM) 

digunakan untuk menentukan efek metode 

pengeringan dua varietas kacang macadamia KRG-

15 dan MRG-20 untuk fitur kontras, Angular 

Second Moment (ASM), homogenitas, dan korelasi 

dengan mengacu pada kualitas tekstur [9]-[11]. 

Identifikasi pada fitur fisiologis manusia juga telah 

dikembangkan menggunakan pendekatan Regions 

of Interest (ROI) ekstraksi dengan metode GLCM 

tingkat abu-abu yang didasarkan pada fitur 

Haralick Local untuk menganalisis tekstur citra dan 

ekstraksi dengan metode support vector machines 

(SVM) menunjukkan hasil yang efektif [12] .   

Tujuan penelitian ini adalah merancang proses 

uji terap non-invasif menggunakan sensor citra 

RGB digital yang mampu menguji dua kelompok 

objek daging dengan menggunakan metode GLCM 

[13]–[16]. Pada kajian ini metode GLCM 

dilengkapi dengan metode K-mean untuk 

melakukan analisis kategori pada sebuah mesin 

kecil single board controller. 

 

II. METODE PENELITIAN 
 

Metode penelitian yang digunakan adalah 

eksperimental kuantitatif.  Metode pengukuran dan 

pengujian yang digunakan adalah  GLCM dengan 

menggunakan ekspresi fungsi F(n) yang 

dicantumkan pada Tabel 1. GLCM adalah suatu 

matriks yang merepresentasikan frekuensi 

munculnya pasangan dua piksel dengan intensitas 

tertentu dalam jarak d dan arah sudut ß tertentu. 

Pasangan jarak dan sudut membentuk koordinat 

pasangan piksel (d,ß). Orientasi sudut terbentuk 

berdasarkan empat arah sudut yaitu, 0°, 45°, 90°, 

dan 135°, dan jarak antar piksel sebesar 1 piksel. 

Algoritma yang dilakukan pada perhitungan GLCM 

adalah: 

1. Pembentukan matriks awal GLCM dari 

pasangan dua piksel yang berjajar sesuai dengan 

arah 0°, 45°, 90°, atau 135°. 

2. Membentuk matriks yang simetris dengan 

menjumlahkan matriks awal GLCM dengan 

nilai transposnya. 

3. Menormalisasi matriks GLCM dengan membagi 

setiap elemen matriks dengan jumlah pasangan 

piksel. 

4. Ekstraksi ciri dengan menggunakan (1)-(8). 

Persamaan ini kemudian akan digantikan oleh 

fungsi F(9) pada saat implementasi di mesin 

prosesor.  

Adapun persamaan parameter citra yang 

digunakan sebagai berikut: 

 

           ∑ ∑ (   )   (   )          (1) 

            ∑ ∑
 (   )

                     (2) 

       ∑ ∑  (   )                   (3) 

            ∑ ∑
(    )(    ) (   )

           (4) 

dimana 

   ∑ ∑   (   )                      (5) 

   ∑ ∑   (   )                      (6) 

   √∑ ∑ (    )  (   )                (7) 

   √∑ ∑ (    )  (   )                (8) 

Pengujian warna objek dapat dilakukan melalui 

komponen Hue dari citra Hue, Saturation, Value 

(HSV) yang merupakan suatu komponen yang 

merepresentasikan warna dari panjang gelombang 

cahaya tampak.  Konversi RGB ke HSV pada F(1) 

mengubah ruang warna citra RGB menjadi HSV. 

Fungsi F(2), F(3), dan F(4) digunakan untuk 

memperoleh ekstraksi citra HSV. Proses 

thresholding F(5) pada nilai tertentu dilakukan 

untuk memperoleh citra biner hasil segmentasi. 

Operasi morfologi dilakukan untuk memperbaiki 

citra berupa filling holes F(6) dan opening F(7).  

Ciri diekstrak melalui tekstur. Parameter yang 

digunakan adalah metric dan eccentricity. Metode 

yang diusulkan dalam makalah ini adalah 

penggunaan F(1) sampai dengan F(9) yang disusun 

menurut urutan persamaan untuk digunakan dalam 

suatu algoritma pengujian ekstraksi ciri bentuk serta 
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pengelompokan  objek untuk memberikan hasil 

putusan tentang objek citra daging. Persamaan (1)-

(8) digantikan oleh F(9) untuk memperoleh nilai 

contrast, energy, homogeneity, dan correlation. 

Keputusan pengelompokan didasarkan atas proses 

pembelajaran diberikan pada mesin pengolah citra 

melalui program pelatihan terhadap dua jenis objek 

yaitu daging babi dan daging sapi. 

 
Tabel 1. Tabel fungsi MATLAB 

F(n) Ekspresi Fungsi 

1 hsv_image = rgb2hsv(rgb_image) 

dimana: 

 hsv_image adalah citra HSV. 

 rgb_image adalah citra RGB. 

2 h = hsv(:,:,1) 

dimana: 

 h adalah citra komponen hue. 

3 s = hsv(:,:,2) 

dimana: 

 s adalah citra komponen saturation. 

4 v = hsv(:,:,3) 

dimana: 

 v adalah citra komponen value. 

5 bw = im2bw(s,level) 

dimana: 

 s adalah citra keabuan. 

 level adalah nilai threshold (jangkah 

0~1). 

6 bw2= imfill(bw,'holes')  

dimana: 

 bw2 adalah citra biner. 

 holes adalah parameter untuk menutup 

lubang pada suatu citra 

7 im2 = imopen(im,se) 

dimana: 

 .im2 adalah citra hasil morphological 

opening. 

 im adalah citra yang akan dioperasikan. 

 se adalah structuring element. 

 Proses labeling citra dilakukan dengan 

menggunakan  F(8) 

8 [l,num] = bwlabel(bw); 

dimana: 

 l adalah nilai label. 

 bw adalah citra yang akan diproses. 

 num adalah jumlah objek yang 

terkoneksi 

9 pixel_dist = jarakPixels; 

glcm = graycomatrix(img_gray,'Offset',… 

            [0 pixel_dist;... 

            -pixel_dist pixel_dist; -pixel_dist 0;... 

            -pixel_dist -pixel_dist]); 

stats  = graycoprops(glcm,... 

            {'contrast',... 

            'correlation',... 

            'energy',... 

            'homogeneity'});   

III. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

Langkah pertama dalam proses pengolahan 

gambar adalah proses akuisisi data dimana terdapat 

beberapa data yang masih tumpang tindih diantara 

dua jenis objek yang diukur. Proses data tahap 

kedua berikutnya adalah melakukan pengurangan 

adanya data yang tumpang tindih untuk 

menghasilkan klasifikasi objek yang lebih tegas. 

 

A. Data Acquisition 

Proses identifikasi dimulai dari proses akuisisi 

data melalui sensor citra dengan menggunakan 

F(1)-F(7). Gambar 1 menunjukan citra 2D  dari 

proses hasil akuisisi citra. Gambar 1(a) merupakan 

citra tekstur dari daging babi. Pada Gambar 1(b) 

ditunjukkan citra tekstur dari daging sapi. Informasi 

yang diperoleh tidak terlalu mudah untuk dibaca 

dan dijelaskan. Oleh karena itu dengan cara 

menggunakan grafik line plot dapat terlihat bentuk 

gambaran data seluruh hasil pengukuran seperti 

ditunjukkan pada Gambar 2 yang menjelaskan data 

detail GLCM untuk masing-masing objek. Gambar 

2(a) adalah grafik yang menjelaskan karakteristik 

dari citra babi dan Gambar 2(b) adalah grafik yang 

menjelaskan karakteristik dari citra sapi. Nilai 

intesitas menunjukkan nilai hasil pengukuran sensor 

citra RGB. Karakteristik yang menjadi fokus 

pengukuran terdiri dari (1) contrast; (2) correlation; 

(3) energy; dan (4) homogenity. Pada Gambar 3 

dijelaskan distribusi data GLCM untuk karakteristik 

dari masing-masing objek yang diukur. 

 

B. Data Processing 

Citra hasil tangkapan sensor diolah dengan 

tujuan untuk memperoleh kualitas bahan data yang 

baik agar hasil analisis dapat lebih akurat. Gambar 

3 menunjukkan grafik box plot yang memberikan 

informasi adanya beberapa outlier data yang perlu 

diolah atau diperbaiki. Outlier data kemudian 

dipisahkan dan proses dilanjutkan pada 

pengelompokan karakteristik data seperti yang 

ditunjukkan pada Gambar 4 dengan menggunakan 

F(8).  

 

   
(a) 

   
(b) 

Gambar 1. Citra hasil akuisisi sensor 

(a)Tekstur daging babi, (b)Tekstur daging sapi 
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Proses selanjutnya adalah pengukuran data 

daging yang tidak diketahui berdasarkan tingkat 

kedekatan data yang telah diukur sebelumnya. 

Gambar 5 menunjukkan bagaimana hal tersebut 

dilakukan dimana titik hitam adalah data dari 

daging yang tidak diketahui dan titik berwarna lain 

adalah data daging yang telah diketahui. 

Penggunaan F(9) untuk memperoleh data ukur 

intensitas objek menunjukkan hasil 0,002704 satuan 

skala ukur sampai dengan 0,042086 satuan skala 

ukur masing-masing untuk Contrast-Correlation 

0,038264 satuan skala ukur, Contrast-Energy 

0,042086 satuan skala ukur, Contrast-Homogeneity 

0,02835 satuan skala ukur, Correlation-Energy 

0,017544 satuan skala ukur, Correlation-

Homogeneity 0,002704 satuan skala ukur, Energy-

Homogeneity 0,01773 satuan skala ukur. 

 

 

 
(a) 

 

 
(b) 

Gambar 2. Pengolahan line plot data 

(a) Line plot dari citra daging babi, (b) Line plot dari citra daging sapi 



Rida Hudaya, dkk: Uji Terap Instrumen Tekstur Daging ... 

135 

 

 

 
(a) 

 

 
(b) 

 
Gambar 3. Pengolahan box plot data citra daging hasil akuisisi sensor 

(a) Box plot dari citra daging babi 

(b) Box plot dari citra daging sapi 
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(a) 

 

 

 
(b) 

 

Gambar 4. Grafik pusat ukur dan sebaran data daging 

(a) Pusat ukur dan sebaran data daging babi 

(b) Pusat ukur dan sebaran data daging sapi 
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Gambar 5. Grafik pusat ukur dan sebaran data daging yang tidak diketahui 

 
 

 

Gambar 6. Perangkat keras instrumen 

 

C. Perangkat Keras Instrumen 

Struktur perangkat keras instrumen hasil 

penelitian diperlihatkan pada Gambar 6. Perangkat 

keras tersebut terdiri dari bagian sensor dan bagian 

prosesor serta wadah penempatan objek yang 

diukur. 

 

IV. KESIMPULAN 
 

Identifikasi objek yang tidak diketahui dapat 

dibedakan dengan data daging babi dan daging sapi 

sesuai dengan tujuan kajian dengan hasil intensitas 

bervariasi antara  0,002704 satuan skala ukur 

sampai dengan 0,042086 satuan skala ukur dimana 

nilai tersebut menunjukkan tingkat kemiripan objek 

yang diukur. Perbedaan nilai terkecil antara objek 

ukur dengan data yang tersimpan dalam instrumen 

diperoleh pada nilai intensitas correlation-

homogeneity dengan nilai sebesar 0,002704 satuan 

skala ukur. Hasil nilai ukur correlation 

merepresentasikan keterkaitan linear dari derajat 

keabuan citra dan nilai ukur homogeneity 

merepresentasikan kesamaan citra. Namun 

demikian, hasil tersebut juga diperkuat dengan 

kombinasi nilai ukur lainnya yang memberikan 

keputusan hasil objek ukur yang sama. 
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