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ABSTRAK

Sistem Pengecaman Kelas Kenderaan ini dibangunkan untuk meyelesaikan masalah ‘yang“dihadapi oleh
pengguna untuk mengkelaskan kenderaan mengikut kelas seperti kereta, motorsikal, lori-dan bas: Tujuan utama
sistem ini dibangunkan adalah untuk mengkelaskan kenderaan berdasarkan SURF dan Mesin Sokongan Vektor
(SVM), dan untuk mengira kendeeraan berdasarkan kelas masing-masing. Oleh,yang demikian, pembangunan
sistem ini akan menggunakan kata kunci SURF, beg perkataan sebagai penerang dan SVM sebagai pengelas.
Kaedah SVM merupakan satu kaedah pembelajaran berpenyeliaan untuk tujuan pengelasan. Sistem ini dibahagi
kepada dua bahagian iaitu latihan sistem dan pengujian sistem. Latihan»sistem adalah untuk melatih SVM
menggunakan imej-imej kenderaan untuk membuat pengecaman. Manakala, pengujian sistem dilakukan di
Taman Desa Surada Bangi untuk mendapatkan ketepatan fungsi sSistem ini. Hasil latihan sistem akan
menghasilkan dua model SVM dimana yang pertamasmempunyai tiga kelas iaitu kereta, motorsikal dan bas/lori.
Model SVM yang kedua pula mempunyai kelas bas dan lori. Keputusan eksperimen menunjukkan bahawa
sistem berjaya mencapai ketepatan setinggi 83%, untuk SVM model pertama manakala sebanyak 68% untuk
SVM model kedua. Sistem ini dibangunkan dengan perisian Eclipse NEON dan OpenCV.

1 PENGENALAN

Pengawasan” video mempunyai impak yang tinggi pada keselamatan, penguatkuasaan
undang-undang dan pemantauan lalu lintas. Mengesan dan mengecam objek dalam video
adalah satu bahagian penting dalam sistem pengawasan video untuk mengumpul maklumat
penting seperti nombor kenderaan dan gelagat kenderaan. Untuk pengawasan video trafik,
pengesanan dan pengecaman kelas kenderaan adalah penting untuk mengawal lalu lintas dan
pengumpulan statistik trafik yang boleh digunakan dalam sistem pengangkutan pintar.
Pengecaman kelas kenderaan juga penting untuk pencegahan jenayah kerana ia boleh
mengecam kelas kenderaan yang diguna oleh penjenayah dengan mudah dan tepat. Jenis-

jenis kenderaan yang boleh dikenal pasti adalah seperti kereta, bas, lori dan motor.
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Dengan membangunkan sistem pengecaman kelas kenderaan ini, isu-isu seperti

keselamatan, pengumpulan statistik, lalu lintas dan lain-lain dapat ditambah baikkan.

2 PENYATAAN MASALAH

1. Keselamatan

e Pengecaman kelas kenderaan adalah penting untuk isu-isu keselamatan di tol,
kondominium dan lain-lain lagi. Setiap kali sesuatu kenderaanwtertentu perlu
dikenalpasti, pengguna perlu mengecam dan mengenalpasti jenis kenderaan secara
manual. la mengambil masa yang lama dan kos yang_tinggi untuk/pengenalpastian

kenderaan.

2. Kos yang tinggi

e Sistem pengecaman kenderaan “yang, telan ada seperti Sistem Cross WIM
menggunakan sensor untuk «‘mendapatkan saiz kenderaan tersebut untuk
mengkelaskan kenderaan 4tu. Sistem itu menggunakan kos yang tinggi untuk

diaplikasikan, sedangkansistem:MyVC ini menggunakan kos yang lebih rendah.

3 OBJEKTIF KAJIAN

Objektif utama kajian_int adalah untuk mengenal pasti jenis kelas kenderaan selepas
memproses=imej, yang diperoleh daripada pangkalan data. Objektif khusus untuk mencapai

objektif utama adalah:

e Membangunkan sistem pengkelas kenderaan dengan menggunakan Algoritma
SURF dan Mesin Sokongan Vektor (SVM).

e Membangunkan sistem yang boleh mengira kenderaan berdasarkan kelas

kenderaan.

e Membangunkan antaramuka MyVC yang mesra pengguna.
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4 METOD KAJIAN

Metodologi yang digunakan untuk membangunkan sistem ini ialah model prototaip. Berikut

adalah langkah-langkah yang dilaksanakan di dalam model prototaip:

Permulaan Pengumpulan o Reka Bentuk Pembinaan
’ Keperluan g Ringkas Prototaip
y
Pengakhiran Penambahbaikan Penilaian

- Produk Akhir <

Prototaip < Pelanggan

Rajah 4.1 : Model prototaip

Model prototaip adalah salah satu metodologi‘pembangunan sistem (SDM) dimana satu
prototaip-satu perisian awal yang akan dibina, diuji dan diolah sebaik mungkin sehingga ia
diterima dan memenuhi semua kriteria-kriteria untuk melengkapkan sistem atau produk
supaya langkah seterusnya 4aitu’ pembangunan sistem atau produk tersebut dapat

dilaksanakan.

Metod ini dipilih supaya,pengguna sistem ini terlibat secara aktif semasa pembangunan
sistem ini. Selain itu, melalui metod ini, pengguna akan dapat kefahaman yang lebih baik
berkenaan sistem ni. Sebarang ralat juga dapat dikesan pada awalnya. Pada waktu yang
sama, maklum balaspengguna yang lebih cepat boleh menjurus kepada penyelesaian masalah
yang lebih baik. Prototaip dapat memastikan pengguna bekerja secara berterusan dengan
sistem dan memberi maklumbalas supaya akhirnya menghasilkan satu sistem yang lebih

mantap.
Langkah-langkah metodologi untuk sistem pengecaman kelas kenderaan ialah:

1) Pengumpulan keperluan (Requirement Gathering)

Sebarang keperluan yang diperlukan untuk sistem ini perlu diperolehi dan
dikumpulkan untuk dijadikan asas kepada protataip sistem ini. Maklumat-maklumat ini boleh
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diperolehi daripada pengguna sistem ini atau mereka yang ingin membangunkan sistem ini.
Maklumat-maklumat juga boleh didapati melalui sistem-sistem sebelum ini yang hampir
serupa dengan sistem yang akan dibina.

Bagi Sistem pengecaman kelas kenderaan ini, skop penggunaan yang dikhususkan
ialah di kawasan-kawasan seperti tol, parking, kawasan perumahan, pemantauan trafik dan

sebagainya.
2) Rekabentuk ringkas (Quick Design)

Apabila sistem ini hampir siap dimana termasuk pengujian pengaturcaraan yang telah
boleh berjalan dan menghasilkan output yang dikehendaki pengguna, rekabentuk ringkas
akan dihasilkan. Antaramuka yang mudah difahami, jelas dan‘menarik perlu diambil kira

semasa proses ini dilakukan.
3) Pembinaan prototaip (Building prototype)

Sistem pengecaman kelas kenderaan ini’ perlu ‘diuji terlebih dahulu oleh pengguna.
Oleh itu, pembinaan prototaip adalah langkah ‘yang<penting untuk pengujian sistem ini
samada sistem ini boleh berfungsi seperti yang dikehendaki atau tidak. Ralat-ralat yang perlu
dibaiki boleh dikesan di langkah ini.

4) Penilaian pelanggan'(Customer Evaluation)

Setelah pengguna menggunakan prototaip awal sistem pengecaman kelas kenderaan
ini, sebarang Kketidakpuasan pengguna terhadap rekabentuk akan diambilkira untuk

menjadikan sistemeini sedia untuk digunakan dan dikeluarkan di pasaran.

5) Penambahbaikan prototaip (Refining Prototype)

Pada waktu yang sama, sebarang penambahbaikan yang dicadangkan oleh pengguna
ataupun berdasarkan pemerhatian pengembang yang membangunkan sistem ini sepanjang

prototaip ini dikeluarkan di pasaran akan diambilkira untuk menambah baikkan sistem ini.
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6) Produk akhir (Engineer product)

Pembangunan produk akhir dapat dilaksanakan dan sistem sedia dikeluarkan di

pasaran.

5 HASIL KAJIAN

Fasa latihan sistem telah menghasilkan dua model SVM dimana SVM yang pertama terdapat
tiga kelas kenderaan iaitu Motor, Kereta dan Bus/Lori. SVM yang kedua pula terdapat dua
kelas kenderaan iaitu Bus dan Lori. SVM kedua hanya akan diproses sekiranya:SVM pertama

mendapat jawapan kelas kenderaan Bus/Lori.

Nilai K-Mean Nilai Terbaik C Nilai Terbaik vy Nilai Ketepatan
(Gamma)
2000 1005 1.1000E-9 65%
2000 1356 1.1256E-10 71%
2000 1278 4.1540E-11 70%
2000 985 3.1210E-11 75%
2000 1504 1.1000E-12 83%

Jadual 5.1 : Nilat ketepatan pengecaman menggunakan Mesin Sokongan Vektor (SVM)
untuk kelas Kereta, Motor. dan‘Bas/Lori (Model SVM pertama).

Nilai K-Mean Nilai Terbaik C Nilai Terbaik y Nilai Ketepatan
(Gamma)
2500 102 1.2718E-5 50%
2500 1489 2.5176E-11 65%
2500 1075 3.13842E-9 62%
2500 1361 3.99175E-9 65%
2500 5718 1.2718E-12 68%

Jadual 5.2 : Nilat ketepatan pengecaman menggunakan Mesin Sokongan Vektor (SVM)
untuk kelas Bus dan Lori (Model SVM kedua)
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Berdasarkan jadual di atas, dapat dilihat nilai ketepatan paling tinggi dalam sistem
pengecaman imej model SVM pertama ialah 83% dengan nilai C bersamaan 1504 dan nilai
gamma (y) bersamaan 1.1000E-12. Nilai k-mean yang terbaik untuk model SVM pertama
selepas ujian dilakukan dengan pelbagai nilai k-mean ialah 2000. Untuk model SVM kedua
pula dimana untuk mengelaskan Lori dan Bas, nilai ketepatan paling tinggi adalah 68%
dengan nilai C bersamaan 5718 dan nilai gamma (y) bersamaan 1.2718E-12. Nilai k-mean
yang terbaik pula adalah 2500 untuk SVM model ini. Model SVM yang dihasilkan,daripada
latihan dan pengujian set data ini akan dilaksanakan dalam Sistem_Pengecaman Kelas

Kenderaan.

Rajah 5.1 menunjukkan reka bentuk antara muka dalam Sistem Pengecaman Kelas
Kenderaan. Reka bentuk antara muka yang dicadangkan<ialah, pengguna akan memuat naik
video yang dipilih daripada fail video testing yang dikehendaki.

None

Rajah 5.1 : Antaramuka sebelum gambar/video dimuat naikkan
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Rajah 5.2 : Video dimuat naikkan dan proses,pengecaman dilakukan

Video yang digunakan adalah rakaman kamera litar tertutup yang dipasang di Taman

Desa Surada dan telah diaturcarkan untuk mengikut_kesesuaian sistem. Di video tersebut,

terdapat satu garisan merah dimana menunjukkan proses pengecaman hanya akan dilakukan

sekiranya kenderaan melepasi garisan merah tersebut. Kenderaan pula mesti berada dalam

kotak hijau dimana gerakan pengesanan-dilakukan untuk mengecam wujudnya kenderaan di

dalam video tersebut. Selepas pengecaman kelas dapat dikesan, gambar kenderaan akan

dipotong mengikut saiz ketak hijau dan akan dipaparkan di sebelah video tersebut dan

dibawahnya akan menyatakan kelas kenderaan tersebut.

Berikut/ merupakan“matriks kekeliruan yang terhasil daripada pengujian sistem di Taman

Desa Surada Bangi mengunakan model SVM yang telah dilatih.

Kereta

Motorsikal

Lori

Bas

Kereta

99

1
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Motor 2 21 3 0
Lori 25 0 18 0
Bas 6 1 0 1

Jadual 4.3 : Matriks kekeliruan yang terhasil daripada pengujian sistem di Taman Desa

Surada

Jadual ini menunjukkan kereta dan motorsikal dapat dikelaskan dengan baik'ditaman
tersebut dengan ketepatan 97% untuk kereta dan 80% untuk motorsikal. Manakala keputusan
bas dan lori agak kurang memberangsangkan dengan ketepatan 41% untuk leri dan 12.5%

untuk bas.

6 KESIMPULAN

Secara keseluruhannya, sistem Pengecaman Kelas Kenderaan menggunakan Algoritma
SURF dan Kaedah Mesin Sokengan Wektor (SVM) dapat dibangun mengikut objektif dan
skop kajian yang telah ditetapkan. Kelebihan dan kekurangan yang terdapat pada sistem yang
dibangunkan boleh dijadikan: sebagai panduan untuk membangunkan sistem yang lebih
efisien pada masa depan. Penyelenggaraan juga perlu dilakukan dari semasa ke semasa bagi

mengatasi ralat pada sistem ini.
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