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I. PENDAHULUAN 

Negara Indonesia memiliki banyak jenis macam 

perkebunan, salah satunya yaitu perkebunan kelapa. 

Kelapa merupakan salah satu jenis tanaman perkebunan 

yang sudah lama di budidayakan di indonesia karena 

memiliki nilai ekonomis yang cukup tinggi dan memiliki 

peranan penting bagi pertumbuhan perekonomian bagi 

masyarakat. Salah satu bentuk pengolahan kelapa adalah 

dengan menjadikannya kopra. Kopra adalah kelapa yang 

telah dikeluarkan isinya dan dikeringkan. Pengeringan 

kopra biasanya dengan cara pengasapan, dan pengeringan 

dibawah sinar matahari. Dan kopra yang dijual di pasaran 

biasanya masi tercampur antara kopra-kopra yang sudah 

kering atau belum kering, sehingga membuat pembeli dan 

penjual kesulitan dalam hal menetukan kualitas dan kelas 

kopra tersebut. Sehingga hal ini dapat merugikan penjual 

kopra karena penentuan yang sepihak dan masih kurang 

akurat. Sehingga diperlukan pengamatan khusus terhadap 

daging kopra terlebih dahulu untuk memperoleh 

pengukuran kualitas kopra yang akurat  [1]. Perkembangan 

perangkat keras dan perangkat lunak komputer yang begitu 

cepat dan didukung konsep data mining berupa klasifikasi 

pola serta teknik-teknik pengolahan citra, maka diharapkan 

penentuan klasifikasi kualitas kopra dengan bantuan 

komputer dapat direalisasikan untuk membantu 

mempercepat pekerjaan manusia pada umumnya serta 

pembeli dan penjual kopra secara khususnya. Oleh karena 

itu tujuan penelitian ini adalah membangun aplikasi untuk 

memprediksi persentase kekeringan kopra. Dengan 

melakukan sortasi atau seleksi sebelum dilakukan 

distribusi kepasar. Dan hal ini bertujuan juga untuk 

meningkatkanonilaioekonomis kopra terutama untukopasar 

ekspor danomempermudah petani dalam membedakan 

kualaitas kopra dan harga jual menjadi lebih baik sesuai 

dengan tingkat kematangannya. Dengan memperhatikan 

hal tersebut maka dilakukan penelitian dengan judul 

“Klasifikasi Tingkat  Kematangan Kopra Mengunakan 

Metode Naïve Bayes’’. 

 

 

Abstrak-NegaraoIndonesiaomemiliki banyakojenis macamoperkebunan, salahosatunya yaituoperkebunan kelapa. 

Salahosatu bentuk pengolahanokelapa adalahodengan menjadikannyaokopra. Kopra adalahokelapa yangotelah 

dikeluarkanoisinya danodikeringkan. Pengeringan kopraobiasanya dengan caraopengasapan, danopengeringan 

dibawah sinaromatahari. Perkembanganoperangkat kerasodan perangkat lunakokomputer yang begitu cepat dan 

didukungokonsep data miningoberupa klasifikasiopola sertaoteknik-teknik pengolahanocitra, maka diharapkan 

penentuanoklasifikasi kualitasokopra dengan bantuanokomputer dapatodirealisasikan untukomembantu 

mempercepat pekerjaanomanusia pada umumnyaodan penjual kopraosecara khususnya.otujuan penelitianoini 

adalahomembangun aplikaasiountuk memperdiksiopersentase kekeringanosampel dagingokelapao(kopra). Salah 

satuocaraomeningkatkanonilaioekonomisokopra terutama untukopasar ekspor danomempermudah petani dalam 

membedakan kualaitasokopra dan hargaojual menjadiolebih baik sesuai dengan tingkat kematangannya. Dengan 

memperhatikan halotersebut maka penulis melakukanopenelitian denganojudul “Klasifikasi Tingkat  

KematanganoKopraoMengunakanoMetode SegmentasioNaiveoByes’’.  

 

Kata kunci- Kopra ,oRaspberry pi,oKamera,oCitra Digital 

 

Abstract-Indonesiaohas manyotypes ofoplantations,oone ofowhich isococonut plantations.oOne form ofococonut 

processing isoby making it copra.oCopra is coconutothat has been extracted and dried.oCopra drying is usually by 

fogging,oand drying inothe sun.oThe developmentoof computerohardware andosoftware is so fastoand supported by 

theoconcept of data mining inothe form of patternoclassification andoimage processingotechniques, it is expected that 

the determination of copra quality classifications with the help of computers can be realized to help speed up human 

work in general and copra tokeh in particular. the purpose of this study was to develop an applicationoto predict 

theopercentage ofococonut meato(copra) drought.oOne of the waysoto improveocopra economic value is mainly for 

the export market and it is easy for farmers to differentiate copra quality and selling priceoaccording to their level 

ofomaturity.oWith that in mind,othe authorsoconducted a studyoentitled "Copra MaturityoClassification Using 

theoDigital ImageoNaive Byes". 

 

Keywords - Copra,oRaspberry pi,oCamera,oDigitaloImage 
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II. STUDI PUSTAKA 

2.1. Raspberry Pi 

Raspberryopi merupakanosebuah miniopc.oSecara 

fungsional tidak berbeda dengan komputer seperti 

umumnya, raspberryopi bisa digunakan untukoaktivitas 

komputer. Raspberryopi membutuhkanodaya listrikoyang 

sangatosedikit untukoberoperasi, kelebihanodari raspberry 

pi terletakopadaopin-pin yang bisa diprogram untuk 

mengumpulkanodata atauomengendalikanomodul sensor 

yangomembutuhkanopinosebagaioportoserialonya [4].  

Raspberry piomenggunakan sistemooperasi berbasis 

linux dilengkapi dengan menggunakan prosesor 

ARMoCortex-A53 dariobroadcom, dengan spesifikasio64-

bit Quad-Core danoberkecepatan 1,2 Ghzodan ram 1 GB 

serta dilengkapiodengan 4 port USB dan sebuah 

pengendalioEthernet [4]. Raspberry piomempunyai slot 

kartu SDcard. SDcard inioberfungsi sebagai media 

penyimpanan file-file danojuga sistem operasioyang 

disimpan dalamokartu SDcard. 

 

2.2. ModuloKameraoRaspberryopi NoiroV2. 

Modulokamera raspberryopi NoIR v2oadalahosensor 

gambar/ kameraoyangomenggunakan sensor sony IMX219 

denganopiksel sebesaro8 megapiksel,oberkualitas tinggi 

yang dirancangokhusus add-onoboardountuk raspberry pi, 

menampilkanolensa fokus.oGambar Statisoyang dihasilkan 

3280 x 2464 piksel,odan jugaomendukung videoo1080p30, 

720p60odano640x480p60 / 90.oModul kamera raspberry 

pi NoIR v2opemasangannya yaitu dengan menghubungkan 

langsungomelalui kabelofleksible padaoboard raspberry pi 

melalui salahosatu soketokecil di permukaanoatas board 

raspberry pi  danomenggunakanoantaromuka CSi khusus 

yang dirancang,okhusus untuk antaromuka keokamera. 

 

2.3. MotoroServo 

Motoroservo merupakanomotor DC dengan gearbox dan 

sistemokontrol menggunakanopulsa sebagai penggerak. 

Sistemokontrol motor servo akan memberikan sinyal pulse 

ke posisioputaran motorodari 0° sampaio180°. Motor servo 

juga memiliki torsiorelatif cukupokuat, karena motor servo 

disusunooleh variabeloresistor, gearbox, motorodc dan 

sistem kendali. 3okabel yang dimilikiomotor servooyaitu 

kabel power,okabel GND danokabel data.oKontrol PWM 

(PulseoWidthoModulation) yang diberikan pada motor 

servoomembuat servo dapat bergerak denganoposisi 

tertentu danosetelah itu berhenti setelah diberi pulse PWM. 

 

2.4. ComputeroVision 

ComputeroVision merupakanobidang ilmiahoyang dapat 

mengenali objekodari sebuah gambaroatauovideo dengan 

menggunakan komputer. Arti computer vision adalah 

teknologiomesin yangodapat melihat,odimana teknologi 

ini mampuomengekstrak informasi gambar yang ditangkap 

untukomenyelesaikan tugas tertentu.oSebagai bidangoilmu 

komputeroyang berkaitanodengan data gambarodapat yang 

diambil, seperti foto, video, pandangan dari kamera real 

time, atauodata dari scanner medis. 

 

2.5. OpenoCV  

OpenoCV adalah Open Source Computer Vision 

merupakan library dari computerovisionodibuatooleh 

perusahaan Intel Corporationoyang bersifatoterbuka, 

Kumpulanobeberapa bahasa C dan bahasa C++ pada 

library Open CV iniomengimplementasikan semua 

algoritma komputer vision dan juga algoritma image 

processing.oPenerapan programoOpen CV dalamodunia 

robotikaomempunyai library Open CVomemiliki 2500 

lebih algoritma yangosudah dioptimalkan, algoritmaodari 

Open CV meliputi sebuahohimpunan keseluruhan yaitu 

himpunan klasik dan himpunan seni,obeberapaoalgoritma 

machineolearningodanojugaoalgoritmaocomputerovision. 

 

2.6. Contour 

Pada dasarnya, Contour digunakan untuk proses 

pendeteksianotepi guna mengolaholebih lanjutomengenai 

tepian-tepianoyang telah terdeteksi. Contour sebagai 

kumpulanopixel yang merepresentasikanobentuk kurva 

dalam citra secara teratur. Contour adalah sekumpulan titik 

yangomenggambarkan suatuobentuk dalam sebuahocitra. 

Gambaran iniodapat berbedaosesuai denganokeadaan. 

Contour sangat cocokodigunakan untuk analisisobentuk 

serta deteksiodan pengenalan suatu objek, haloini 

dikarenakan sistem kerja dari contour yang dapat 

mengenaliosebuahokurva yangomenghubungkanosetiap 

titik yangoberkelanjutanodalamosebuahobatas. 

 

2.7. BackgroundoSubstraction 

Backgroundosubtraction merupakanosalah satuotugas 

penting yangopertama kaliodi kerjakan padaoaplikasi 

computerovision. Output dari background subtraction 

biasanyaoadalah inputan yang akanodiproses padaotingkat 

yang lebih lanjut lagi seperti tracking objek yang 

teridentifikasi.oKualitas background subtraction umumnya 

tergantungopada teknik pemodelan background yang 

digunakanountukomengambil background dariosuatu layar 

kamera.oBackground subtraction biasanya digunakan pada 

teknik segmentasioobjek yang dikehendakiodariosuatu 

layar, dan seringodiaplikasikanountuk sistemopengawasan. 

 

2.8. Metode NaïveoBayes 

Naïve Bayes Classifier merupakan sebuah metode  

klasifikasi yang berakar pada teorema Bayes.oMetode 

pengklasifikasian dengan menggunakan metode 

probabilitasodan statistik yang dikemukakan oleh ilmuwan 

InggrisoThomasoBayes, yaitu memprediksi peluang di 

masa depan berdasarkan pengalaman di masa sebelumnya 

sehingga dikenal sebagai Teorema Bayes. Ciri utama dari 

Naïve Bayes Classifier ini adalah asumsi yang sangat kuat 

(naïf) akan independensi dari masing-masing kondisi / 

kejadian. Menurut Olson Delen (2008) menjelaskan Naïve 

Bayes untuk setiap kelas keputusan, menghitung 

probabilitas dengan syarat bahwa kelas keputusan adalah 

benar, mengingat vaktor informasi obyek. Algoritma ini 

mengasumsikan bahwa atribut obyek adalah independen. 

Probabilitas yang terlibat dalam memproduksi perkiraan 

akhir dihitung sebagai jumlah frekuensi dari "master" 

tabelokeputusan. 

 

2.9. IntegraloImage 

IntegraloImage digunakanosebagai menentukanosampel 

ada atauotidaknya di dalam ratusan fitur dalamosebuah 

gambarodengan cepatodan denganoskala berbedaosecara 

efisien. 
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Gambar 1. Integral Image 

Sepertiopadaogambar 1. Bagian a. mengintegrasikan, 

nilai padaopiksel sumbu (x, y) berisi jumlah semua piksel 

di dalam daerah segi empat mulai dari kiri atas sampai 

pada lokasi sumbu (x, y) atauodaerah yang diarsir Untuk 

memperoleh nilaiopiksel padaodaerah yangodiarsir (area 

segiempat) ini hanya bisa dilakukan denganomembagi nilai 

sumbu (x, y) pada areaoyang berbentukosegi empat. 

                                (1) 

Dimana ii sumbu (x, y) merupakan integral image dan i 

sumbu (x’, y’) adalah original image. 

Pada gambar 1. Bagian b. Dari operasi ini, suatu 

karakteristik dapatodiekstraksi dalamowaktu yangokonstan 

pada gambar integral dengan menambahkan dan 

mengurangi nilai-nilai simpul untuk setiap persegi 

panjang. Untuk yang lebih besar kejelasan, pada gambar 

jumlah piksel yang membentuk persegi panjang D dapat 

dihitung sebagai 

                                 (2) 

Dimana 1, 2, 3, 4, adalah nilai yang diberikan dalam 

gambar yang terintegrasi di lokasi tersebut. 

maka proses perulangan akan terus berlanjut sampai 

dengan Fn. 

III. METODE 

Metode pada penelitian ini akan menjelaskan mengenai 

proses perancangan dan variabel yang akan diteliti sehingga 

mempermudahkan penyelesaian tugas akhir. 

3.1. Variabel Penelitian 

Variable yang digunakan dalam penelitian ini adalah 

dengan melakukan pemrosesan  terhadap 30 citra yang 

berekstensi *bmp atau *jpg.  Dari 30 jenis citra tersebut 

akan diproses menggunakan metode transformasi warna 

HSI. Dan RGB. Diambil sampel sebanyak 10 buah pada 

masing-masing kondisi kopra yaitu standar,bagus dan 

sangat bagus. Citra kopra  dengan format bitmap atau jpeg 

di croping  bagian daging kopra dan dihitung histogram 

RGB-nya dengan dilakukan transformasi ruang warna 

RGB ke ruang warna HSI. maka setiap citra sampel 

dengan format bitmap atau jpeg. Jumlah sampel yang 

digunakan untuk proses analisis adalah 30 citra yang 

berekstensi *jpg. Dari 30 jenis citra tersebut akan diproses 

menggunakan metode transformasi warna HIS dan  ruang 

warna RGB. 

3.2. Parameter 

Di dalam perancangan pembuatan alat terdapat parameter 

yang digunakan. Perancangan yang akan diteliti serta 

dianalisis dengan harapan diperoleh data-data mengenai 

kinerja alat untuk mendeteksi suatu citra digital Jarak 

merupakan besaran skalar yang mengacu pada panjang 

objek yang ditangkap oleh kamera dan juga waktu yang 

dibutuhkan raspberry pi untuk memproses objek citra 

digital menggunakan sebuah metode yang diterapkan pada 

library Open CV. 

3.3. Model Arsitektur Skema 

Tugas akhir ini akan dirancang alat penyortir kopra yang 

mendeteksi objek dan memilah hasil sesuai dengan 

kelompok sampel kopra masing-masing kelasnya, yang  

dideteksi oleh kamera dan motor servo mulai bergerak 

memilah sampelnya masing-masing. Agar sesuai dengan 

input data yang dimasukan. Alur bagan perancangan alat 

ialah sebagai berikut: 
1. Kamera digunakan sebagai penangkap citra digital 

untuk diproses raspberry pi. 

2. Raspberry pi bertugas sebagai mini-pc untuk 
memproses citra digital yang dideteksi dan 
menggerakkan kepala untuk mengikuti objek. 

3. Servo sebagai penggerak palang pemilah pada 

konveyor. 

 

 
Gambar 2. Bagan Perancangan Sitem Sortir 

 

Pada gambar 2 dijelaskan bahwa kamera digunakan 

untuk mengambil data berupa gambar real time kemudian 

raspberry pi memproses hasil citra digital yang ditangkap 

kamera untuk proses digunakan library open cv yang telah 

terinstal pada raspberry pi, file gambar real time yang telah 

terbaca akan diproses menggunakan metode naïve bayes 

setelah kopra terdeteksi oleh kamera selanjutnya raspberry 

pi akan mengontrol 4 servo yang akan menjadi aktuator dari 

mesin sortir. 

3.4. Flowchart system 

Flowchart program pada penelitian ini untuk memproses 

data berupa citra yang ditangkap kamera berupa objek dan 

proses pada raspberry pi secara real-time. Tampilan 

flowchart dapat dilihat pada gambar 3. dijelaskan 

pengkondisian awal sistem dan input yang harus dilakukan 

pada sensor kamera agar input data berupa citra digital yang 

dideteksi kamera dapat dibaca oleh raspberry pi dan mini 

pc adalah kunci untuk memproses data yang dibaca oleh 

kamera serta memberi keputusan untuk menentukan kamera 

dapat mendeteksi dan mengelompan sampel –sampel kopra 

dan raspberry pi mengontrol motor servo untuk 
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menggerakkan palang pemilah humanoid agar memilah 

objek yang dideteksi melalui kamera. 

 

 
 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 

 

 

 
 

 

 
 

 

     
            

      

  
   

 

 
 

 

 

 

 
 

   Gambar 3. Flowchart system 

 

3.5.Skematik Rangkaian 

Skematik rangkaian yang menghubungkan semua 

komponen di rancang pada Gambar 4 
 

 

 

 

Gambar 4. Skematik Rangkaian 

Gambar 4 Menunjukkan perancangan hardware 

raspberry pi sebagai mini pc, kamera yang dihubungkan 

pada port USB raspberry pi yang tersedia, driver motor 

PCA9685 untuk kendali servo yang dihubungkan pada pin 

GPIO pada raspberry pi dan motor servo untuk penggerak 

pada kepala robot humanoid yang sudah terpasang pada 

driver servo PCA9685. 

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 

Padaopenelitian ini terdapatoPengujian danoperancangan 
alat sortir . Pada pengujianopertama yang dilakukanountuk 
mengetahui prosesopendeteksi gambar sampelopada citra 
digital. Citra diperoleh secara real-time, pengujian 
dilakukan dengan menguji hasilodari perancanganoalat 
sortir. 

4.1. Pengujian Citra Yang Di Deteksi Web Kamera 

Langkahoawal dalam melakukanodeteksi sampelokopra 
adalahomelakukan trainingodata set agar programodapat 
menyimpan berbagaioklasifikasi untuk membentukoskema 
sampel kopra. Selanjutnya adalahokamera akanodisiapkan 
untukomengambil dataokamera secara real time. Web 
kamera berfungsi sebagai sensor untuk mendeteksi out put 
berupa kopra yang akan mengelompokkanokopraosesuai 
dengan kelasnyaomasing ditunjukkanopada Gambar 4.1 
berikut 

 

 

 

Gambar 4.1. Web Kamera  

 

Tabel 4.1. Proses Penentuan Kualitas Kopra 

 

 

 

Tahap 

 

 

 

Jenis 

Kopra 

 

Merah 

 

Hijau 

 

Biru 

 

Jumlah  

Citra 

 

 

Pengujian 

1 

 

 

 

KW 3 

 

 

223.51 

 

 

200.60 

 

 

159.75 

 

 

   12 

 

Pengujian 

2 

 

 

 

 

 KW2 

 

 

220.53 

 

 

176.81 

 

 

130.69 

 

 

12 

 

Pengujian 

3 

 

 

 

 

 

KW1 

 

 

183.00 

 

 

143.37 

 

 

109.32 

 

 

12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

              

          

Pesiapan Sampel 

Image Aqusition 

Sampel 1,2,3 

Penentuan variabel citra 

Program sesuai dengan 

validasi 

End 

start 

Pengolahan data citra 

 

Analisis data 

Tidak 

Ya 
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A. Gambar Hasil Pengujian Sampel Kopra Mengunakan 

Matlab 

    Pada prose ini dilakukan pengujian  tiap-tiap sampel 

kopra megunakan software matlab. Proses ini bertujuan 

untuk menampilkan  gambar dari sampel kopra KW 1, KW 

2, KW 3, yang selisi nilai RGB sudah terterah pada tabel 

sebelumnya. Berikut adalah gambar – gambar sampel 

kopra KW 1, KW 2, KW 3. 

 
 

Gambar 4.2. Sampel Kopra KW 1 Pada Matlab 

 

 
 

Gambar 4.3. Sampel Kopra KW 2 Pada Matlab 

 
 

Gambar 4.4. Sampel Kopra KW 3 Pada Matlab 

Ke 3 gambar ini merupakan contoh data citra real time 

sebagai input. Untuk melakukan proses pengelompokan 

citra gambar kopra , dan data akan diproses dengan metode 

integral image melakukan perhitungan nilai citra pada 

empat buah titik dan membuat representasi citra baru. 

 Selanjutnya nilai yang diperoleh akan diproses 

menggunakan metode naïve baayes dengan menghitung 

selisih dari jumlah piksel dari daerah. roses selanjutnya 

yaitu nilai yang telah diperoleh dari ekstraksi fitur haar 

akan dibuat sebagai klasifikasi lemah menjadi klasifikasi 

kuat dengan metode naïve bayes. Setelah didapatkan 

klasifikasi dengan naïve bayes maka nilai tersebut diproses 

dengan naïve bayes untuk mengombinasikan banyak fitur.  

Proses pengkasifikasian yang menampilkan citra 

gambar digunakan untuk menunjukkan bahwa kopra 

terdeteksi. Merupakan hasil dari semua proses face 

detection menggunakan metode naïve bayes. 

 

 

 

 

 

V. KESIMPULAN 

            Berdasarkanohasil pembahasan maka dapat 

disimpulkan nilai input yang digunakan dalam klasifikasi 

tahapokematangan kopraovariaveloyaitu r,og, b,ov, *a,o*b 

entropi,oenergy danohomogenitas dan model 1-3 nilai 

variabel yaitu r,og, b,ov, *a, entropi, dan homogenitas, dan 

naïve bayes digunakan sebagai metode dalam proses 

pengklasifikasian dengan cara membandingkan nilai 

probabilitas yang dihasilkan dari nilai variabel penduga 

setiap model untuk menentukan tahap kematangan kopra 

hasil yang diperoleh dari model sampel 1-3 akurasi rata-

ratanya  terbesar mencapai 91,12%, dan Naïve bayes layak 

untuk digunakan sebagai klasifikasi tahap kematangan 

kopra berdasarkan warna daging kopra.   

 

 

 

 

Nama File Merah Hijau Biru Kualitas

kopra 1.10_KW1.jpg 183,0054 143,3762 109,3233 KW1

kopra 1.11_KW1.jpg 192,5556 157,1025 123,9544 KW1

kopra 1.12_KW1.jpg 189,7449 153,3618 117,2357 KW1

kopra 1.1_KW1.jpg 164,8246 116,7616 82,7576 KW1

kopra 1.2_KW1.jpg 133,1045 110,8012 87,1662 KW1

kopra 1.3_KW1.jpg 165,6050 119,4642 83,1902 KW1

kopra 1.4_KW1.jpg 176,7635 134,6978 97,5841 KW1

kopra 1.5_KW1.jpg 164,1562 123,0214 88,5704 KW1

kopra 1.6_KW1.jpg 177,6172 136,3036 99,7497 KW1

kopra 1.7_KW1.jpg 169,3993 124,7403 85,9676 KW1

kopra 1.8_KW1.jpg 165,1437 127,5336 94,5719 KW1

kopra 1.9_KW1.jpg 160,1043 127,2325 99,2658 KW1

kopra 2.10_KW2.jpg 220,5339 176,8143 130,6999 KW2

kopra 2.11_KW2.jpg 210,5119 164,5507 116,5329 KW2

kopra 2.12_KW2.jpg 216,5187 173,5865 127,2422 KW2

kopra 2.2_KW2.jpg 206,7056 151,5770 99,2670 KW2

kopra 2.3_KW2.jpg 210,6955 166,4152 121,3301 KW2

kopra 2.5_KW2.jpg 219,0975 177,6940 131,6709 KW2

kopra 2.6_KW2.jpg 214,9001 167,9454 122,0245 KW2

kopra 2.7_KW2.jpg 213,6354 155,6773 97,8218 KW2

kopra 2.8_KW2.jpg 208,9960 157,4959 108,1160 KW2

kopra 2.9_KW2.jpg 213,8882 171,0894 125,3044 KW2

kopra 3.10_KW3.jpg 223,5118 200,6068 159,7576 KW3

kopra 3.11_KW3.jpg 223,9955 199,7691 156,8215 KW3

kopra 3.12_KW3.jpg 214,9187 190,1115 148,6505 KW3

kopra 3.1_KW3.jpg 222,1415 200,1679 159,0106 KW3

kopra 3.2_KW3.jpg 210,9480 181,0461 139,3024 KW3

kopra 3.3_KW3.jpg 210,8145 184,5524 146,6976 KW3

kopra 3.4_KW3.jpg 210,6511 194,4574 161,6036 KW3

kopra 3.5_KW3.jpg 210,5098 187,1241 151,7331 KW3

kopra 3.6_KW3.jpg 215,5736 185,1400 140,1303 KW3

kopra 3.7_KW3.jpg 217,2731 192,7275 151,1293 KW3

kopra 3.8_KW3.jpg 222,0363 198,5878 157,6498 KW3

kopra 3.9_KW3.jpg 219,5492 195,8468 156,7009 KW3
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