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ABSTRAK

Sistem pengecaman nombor plat kenderaan mempunyai banyak aplikasi s alan

aliran lalu lintas, sistem letak kereta automatic, sistem jambatan au 1 awalan

plat kenderaan. Dengan aplikasi

Kajian ini menfokuskan datam

pengecaman nombor plat kefide !
Sg.Long. Imej kenderaana iperolehi akan disegmentasikan dan dioptimumkan dengan

menggunakan algorit asas dan seterusnya hasil daripada penemberengan itu dibawa

ke proses sete @
kenderaan. O

1 PENGENALAN

peflyetempatan plat kenderaan dan pengecaman aksara pada plat

Sistem pengecaman nombor plat kenderaan memainkan peranan yang penting dalam
pengawasan kenderaan. Sistem ini direka khas untuk memantau dan mengenal pasti nombor
plat kenderaan. Aplikasi penggunaan sistem ini adalah secara luas di kawasan-kawasan
seperti sistem tol, sistem parking, keselamatan pintu masuk dan sebagainya. Sistem ini terdiri
daripada beberapa peringkat iaitu pra pemprosesan imej plat kenderaan, segmentasi ime;j,

penyetempatan plat kenderaan dan pengecaman nombor plat kenderaan. Algoritma Lebah
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boleh diaplikasikan dalam sistem pengecaman nombor plat kenderaan untuk

mengoptimumkan proses pengecaman.

Pengesanan plat kenderaan adalah langkah penting dalam sistem pengecaman nombor
plat kenderaan. Kualiti algoritma pengesannan plat kenderaan akan mempengaruhi ketepatan
pengenalpastian nombor plat kenderaan. Algoritma lebah adalah salah satu metod digunakan

untuk mencari nilai-nilai ambang yang paling optimum dalam penemberengan ing@j, untuk

menambahbaikan sistem.

2 PENYATAA

kenderaan memainkan peranan yang penting dalam pengawasan kenderaan.

Bilangan keffd@€gaa laysia semakin bertambah dan keadaan ini menimbulkan masalah
ke ta kes"pencurian kereta, kes melanggar peraturan trafik. Sistem pengecaman
=

Ma istem sebelum ini yang menggunakan metod perduaan multi-aras beroptimum
tanpa pengoptimuman algoritma lebah mempunyai kekurangan ketepatan untuk mengecam

nombor plat kenderaan.

Kekurangan ketepatan keputusan yang dihasilkan oleh sistem sebelum ini yang menggunakan
metod perduaan multi-aras beroptimum (Multi-Level threshold) tanpa mengaplikasi algoritma

lebah. Metod multi-aras beroptimum (Multi-Level threshold) ini kurang memberikan
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keputusan terbaik dan akan menghadapi kesilapan dalam proses pengecaman aksara plat
kenderaan. Metod ini memerlukan masa pengiraan yang panjang dalam proses pencarian

menyeluruh

3 OBJEKTIF KAJIAN

Objektif utama kajian ini adalah untuk menambahbaik sistem sebelum ini dengan

nilai ambang yang optimum untuk mengecam nombor plat kenderaan. Ini bertuju
meningkatkan kebarangkalian berjaya dan mengurangkan masa pengiraan

pengecaman nombor plat kenderaan dengan menggunakan sistem ini. cktif khugus dalam

mencapai objektif utama adalah:
1) Mereka bentuk sistem pengecaman nombor plat ber an alg a lebah.
2) Membangunkan sistem pengecaman nombor ng menggunakan aplikasi
algoritma lebah untuk mencari nilai amba tuk mengecam nombor plat
kenderaan.

pengoptimuman bagi algoritma leb

3) Membandingkan prestasi pengecK enderaan menggunakan kaedah

ologi pembangunan sistem (SDM). Berikut adalah langkah-

prototaip adalah salah sat
langkah yang dila dalam model prototaip:
ul

4 METOD KAJIAN
L 2

Metodologi yang digunaka@e gunkan sistem ini ialah model prototaip. Model
e

a

-
Pengumpulan Rekabentuk Pembinaan
K ringkas prototaip
eperluan L
D o
Produk akhir Penambahbaikan [<— Penilaian
prototaip pelanggan
J

Berhenti T

Rajah 1: Model prototaip
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4.1 Fasa Perancangan

Fasa perancangan melibatkan proses pengenalpastian masalah, objektif, persoalan kajian dan
menentukan skop kajian. Langkah seterusnya adalah sorotan susastera yang melibatkan
pengumpulan, pencarian dan pembacaan jurnal dan kajian lepas bagi mencetus idea dan
inspirasi. Contoh topik yang berkaitan dikaji terutama berkaitan dengan pengoptimuman

algoritma lebah

4.2 Fasa Analisis

Fasa ini melibatkan analisis dan tafsiran maklumat yang dikumpuldfalan¥fasa perancangan.

Analisis tentang kesesuaian topik dan menilai kepentingan an kajian ini.

Selain itu, analisis tentang perkakasan dan perisian ju ntuk memastikan

perkakasan dan perisian yang sedia ada adalah sesuai dala angunan projek ini.

4.3 Fasa Reka Bentuk

Fasa ini merupakan fasa yang penting es an projek. Algoritma lebah telah

diaplikasikan dalam sistem ini untuk m n kebolehan sistem sebelum ini. Algoritma

lebah adalah algoritma pengthim iillhamkan oleh tingkah laku lebah madu untuk

mencari penyelesaian optimu \

Algoritma Lebah melibatkah beberapa parameter utama iaitu (Hussein et al. 2017):

5. Bilangan Iebah peninjau (Scout) untuk ke kawasan terbaik e (nep)
6. Bilangan lebah peninjau (scout) untuk ke kawasan yang terpilih lain (m-e) dan saiz

tampalan (Nsp)

Langkah-langkah utama proses optimisasi Algoritma Lebah:

1) Bermula dengan menetapkan posisi sumber makanan.
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2) Gerakkan lebah pekerja menuju sumber makanan dan tentukan jumlah nektar untuk
setiap lebah pekerja, maka sebuah sumber makanan baru dihasilkan.

3) Gerakkan lebah pemerhati (onlooker) menuju sumber-sumber makanan dan tentukan
jumlah nektarnya. Pada langkah ini, lebah pemerhati (onlooker) memilih sebuah
sumber makanan dengan menggunakan kebarangkalian dan mendapatkan sebuah
sumber makanan baru dalam kawasan sumber makanan yang telah dipilih.

4) Tentukan sumber makanan yang harus ditinggalkan dan tempatkan lebah p

sebagai peninjau (scout) untuk mencari sumber makanan baru berdasa
secara rawak.
5) Catat sumber makanan terbaik yang telah ditemukan sehingga lafigk

6) Ulangi langkah 2-5 hingga kriteria yang diinginkan dipen

Menetapkan posisi sumber makanan dan menilai kecergasan

-

Memilih kawasan yang mempunyai nilai kecergasan tertinggi

awasan muntuk pencarian kejiranan Menghantar lebihan lebah (n-m) untuk pencarian rawak

Memilih kawasan muntuk pencarian kejiranan Populasi baru lebah terhasil selepas perbandingan nilai kecergasan

Rajah 2: Perjalanan Algoritma Lebah
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4.4 Fasa Pengujian

Fasa ini bertujuan untuk menguji metod yang dicadangkan dan diaplikasikan di dalam sistem

pengecaman plat kenderaan.

Perkakasan dan perisian yang diguna untuk membangun projek harus dipilih dengan
teliti. Perkakasan dan perisian yang baik berfungsi dengan lancar serta mepyokong

pembangunan projek ini. Senarai spesifikasi keperluan perkakasan dan perisi ang

dicadangkan untuk menghasilkan projek ini adalah seperti berikut:

i.  Perisian: Eclipse Neon, JavaFX, Scenebuilder
ii.  Perkakasan: Komputer peribadi, Kamera untuk kap r kenderaan,

Pangkalan data yang menyimpan semua data glat kende

Pengujian sistem ini merangkumi dua keput itu§penilaian  keputusan dalam

penyetempatan plat kenderaan dan juga penilaia am pengecaman nombor plat
kenderaan di dalam gambar. Penilaian unt atag’ plat kenderaan menunjukkan
samada lokasi plat kenderaan dapat diperole ej kenderaan manakala penilaian
pengecaman nombor plat kenderaan pada keputusan pengecaman nombor plat
kenderaan berjaya atau tidak. Ter bltapa kes dimana keputusan penilaian diambilkira,

seperti:

1. Penyetempatan pla &aan dan pengecaman nombor plat kenderaan berjaya.

nderaan berjaya tetapi pengecaman nombor plat kenderaan

lat kenderaan dan pengecaman nombor plat kenderaan gagal.

5 HASIL KAJIAN

Bahagian ini membincang hasil daripada proses pembangunan system pengecaman plat
kenderaan berasaskan algoritma lebah. Hasil kajian mengikut matlamat kajian iaitu
meningkatkan kebolehan sistem sebelum ini. Keputusan akhir untuk kajian ini adalah
pengecaman nombor plat kenderaan yang diperolehi daripada gambar (Rujuk Rajah 2).
Sistem ini memberikan empat nilai ambang dalam kes pagi ini.(t0=0, t1=29, t2=86, t3=255)
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Penyetempatan plat kenderaan

Pre Processing | With-Bees | Without-Bees | Localization

¥ Multi Thresholding With Bees Algorithm

LOAD IMAGE

¥ Extract Plate

v Image Plate

~ Recegnition Plate Number

BMK
6822

Pengecaman nombor plat k

d pengecaman nombor plat
erjaya

Rajah 2: Contoh penyetempatan pla

Secara kesimpulannya, penihian @ asYambang yang bersesuaian berdasarkan dataset

yang diperolehi mengikut w. x oka
ambang dua adalah paling s@8uai bagi penyetempatan plat kenderaan manakala pada waktu

a dapat memberikan keputusan penyetempatan plat kenderaan

petang pula, aras am

Aras yang Penyetempatan plat Pengecaman
dipilih kenderaan nombor plat
kenderaan
2 65% 54%
5 70% 41%
2 26% 6%

Jadual 1: Penilaian akhir bagi dataset Tol Sg.Long tanpa mengaplikasi algoritma
lebah untuk mengoptimalkan nilai ambang yang dipilih
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Akhirnya, penilaian nilai aras ambang yang bersesuaian dengan mengoptimumkan nilai
ambang yang dipilih berdasarkan algoritma lebah asas berdasarkan dataset Tol Sg.Long yang
diperolehi mengikut waktu diringkaskan di jadual 2. Pada waktu pagi dan petang, aras
ambang tiga dapat memberikan keputusan penyetempatan plat kenderaan yang lebih baik
manakala pada waktu malam pula, aras ambang tiga adalah paling sesuai untuk memberi

keputusan penyetempatan plat kenderaan.

Lokasi Data Set Masa  Arasyang Penyetempatan plat Pengecama
dipilih kenderaan nom
e
Tol Sg.Long Pagi 3 70%
Petang 3 72% 402
Malam 2 37% 10%

mengaplikasi algoritma

Jadual 2: Penilaian akhir bagi dataset Tol Sg.
i yang dipilih

lebah untuk mengoptimalkan

Daripada hasil pengujian, aplikasi algoritmaple

o

sistem ini memberi keputusan

yang lebih baik berbanding dengan siste g menggunakan metod perduaan

multi-aras beroptimum (Multi-Level t
kajian menunjukkan algoritnzt le s memberi prestasi yang lebih baik untuk mencari
nilai ambang beroptimum bagji an ime;j.

6 KESIMPUL

tanpa mengaplikasi algoritma lebah. Hasil

Kesimpulannya,
beroptimury ﬁ arkan algoritma lebah dalam sistem pegecaman nombor plat kenderaan.
Sepertt yangydimgaklumkan, kajian ini dijalankan bertujuan untuk meningkatkan kebolehan

si

ini herkaitan dengan mengaplikasikan metod perduaan multi-aras

m sebglum ini yang menggunakan metod perduaan multi-aras beroptimum tanpa
peng uman algoritma lebah. Algoritma lebah asas yang diaplikasikan dalam sistem ini
mempunyai kelebihan dibandingkan dengan sistem tanpa mengguna algoritma lebah. Namun,
kelemahan algoritma lebah asas yang digunakan ialah bilangan parameter yang banyak perlu
ditetapkan. Cadangan yang dikemukan ialah metod pencarian nilai ambang yang paling
optimum dalam proses segmentasi imej boleh menggunakan versi algoritma lebah yang lain.

Versi asas algoritma lebah boleh disusun semula untuk meningkatkan prestasi sambil

mengurangkan bilangan parameter.
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