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ABSTRACT

Road accidents is ranked as the fifth cause of death in Malaysia. Every year, almost 7,000
deaths were reported due to road accidents. The long-standing reason for cause of accidents
is lost of attention. Lost of attention, also known as habituation, is highly undesirable while
performing tasks which requires concentration for a long period of time such as long distance
driving. There are several factors that contribute to habituation, such as familiar or
monotonous driving routes and fatigue. As the number of accidents have reached to a number
that concerns Malaysian Institute of Road Safety Research (MIROS), which is almost 7,000
deaths were reported, many solutions were suggested in order to tackle the growing issue.
Hence, this research is to establish an objective of direct measurement method using
encephalogram (EEG) to detect the occurrence of habituation while driving then to alert the
driver. The development of this system involves the development of a real-time signal
processing algorithm to acquire event related potentials (ERPs) from EEG for the detection
of habituation; develop an in-car biosensors monitoring system and efficient data
acquisition. Where most of the methods on detecting loss of attention are indirect, EEG
provides a direct measurement of the level alertness of a person. This research is a significant
endeavor in measuring the level of attention during driving as it capture the moment when
the attention level begins to drift in the ERPs from the EEG signal in real-time. A low-power
consumption of an EEG signal acquisition system has been designed to record the electrical
activity of the brain non-invasively. The system consists of an amplifier with a bandwidth
of 0.13 Hz — 12 Hz which was designed using low-power instrumentation amplifier AD620,
low power and high gain operational amplifier CA3130. The resulting gain ranges from 20
MV to 5 V. The amplified acquired signal is then filtered using a notch filter to remove the
power signal interference. The signal then goes into Arduino Due. Here the signal is
segmented into 500 single-trials of 500 ms for further noise removal using the averaging
technique. The output will be used to check on the habituation scale, known as Attention
Degrading Scale (ADS). The scale is based on the threshold value obtained from fuzzy-rule
based system, which is the value towards the negative threshold inteprets that the amplitude
difference of N100 ERP component waveform decreased that brought the definition of the
attention is degrading. The resulting signal is used for habituation detection.



PEMBANGUNAN SISTEM PEROLEHAN FISIOLOGI MASA NYATA BAGI
PEMANTAUAN FENOMENA PERHATIAN HANYUT DALAM KERETA

ABSTRAK

Kemalangan jalanraya berada di tangga kelima sebagai penyebab utama kematian di
Malaysia. Setiap tahun, hampir 7,000 angka kematian dicatatkan akibat kemalangan jalan
raya. Kehilangan daya tumpuan, atau dikenali juga sebagai habituasi, ketika melaksanakan
tugas yang memerlukan tumpuan yang tinggi dan dalam tempoh masa yang lama adalah
sesuatu yang amat tidak diingini. Terdapat beberapa faktor yang menyumbangkan kepada
habtiuasi, seperti laluan perjalanan yang sudah biasa, monoton atau keletihan. Oleh kerana
angka kematian yang dicatatkan membimbangkan Institut Penyelidikan Keselamatan Jalan
Raya (MIROS), iaitu hampir 7,000 kematian dicatatkan, pelbagai cara dan kaedah telah
dilakukan untuk mengurangkan kadar kemalangan. Oleh yang demikian, objektif
penyelidikan ini adalah untuk membangunkan satu kaedah pengesanan langsung
menggunakan encephalogram (EEG) untuk mengesan kehadiran habituasi ketika memandu
dan menyedarkan pemandu. Pembangunan sistem ini melibatkan pembangunan algoritma
isyarat pemprosesan masa nyata yang digunakan untuk memperoleh acara-berkait potensi
(ERP) daripada EEG bagi mengesan habituasi; membangunkan sistem pemantau penderia
bio dalam kereta dan sistem yang mampu mencatatkan data dengan cekap. Kebanyakan
kaedah mengesan habituasi adalah kaedah secara tidak langsung, EEG memberikan
pengukuran secara langsung tahap data tumpuan seseorang.Penyelidikan ini menjadi usaha
penting dalam mencatatkan tahap tumpuan seseorang ketika memandu kerana ia meraih
saat ketika tahap penumpuan mula hanyut dalam ERPs daripada EEG yang diperoleh
secara masa nyata. Sebuah sistem perolehan EEG berkuasa rendah telah direka untuk
merakam aktiviti elektrikal otak secara tidak invasif. Sistem ini terdiri daripada penguat
gandaan tinggi. Hasil gandaan akhir berada di antara nilai 20 puV hingga 5 V. Isyarat yang
diperoleh setelah digandakan ditapis menggunakan penapis tanda genting untuk
menyingkirkan interferen isyarat kuasa. Isyarat tersebut kemudian didigitalkan dan masuk
ke dalam Arduino Due. Di sini isyarat tersebut akan disegmenkan kepada 500 purata
perolehan percubaan yang berjulat 500 ms untuk dinyahhinggar lagi dengan menggunakan
teknik pemurataan. Hasil pengeluaran tersebut akan digunakan untuk menguji skala
habituasi yang dikenali sebagai Skala Pemerhatian Merosot (ADS). Skala tersebut adalah
suatu nilai takat yang diperoleh berdasarkan sistem logik kabur, di mana nilai yang
menghampiri kepada takat negatif akan dibaca sebagai nilai amplitud perbezaan bentuk
gelombang komponen N100 ERP yang menurun, dan membawa kepada definisi perhatian
yang merosot. Isyarat yang diperolehi akan digunakan untuk mengesan habituasi.
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