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ABSTRACT

The integration of artificial intelligence techniques is becoming newessgy for
environmental risk assessment systems and decision-making, pamculxzndu' the
limitations of individual intelligence techniques. A comprehensive arg called
Environmental Risk Assessment Architecture (ERAA), was develop, % pitalise the
strengths of intelligent computing techniques and compensate for theWimitations of
individual intelligence techniques. This architecture is based on e combination of
three well-known techniques, namely, artificial neural networks 3¥ logic and genetic
algorithm. The proposed architecture is implemented in t
namely, the neuro-fuzzy risk assessment model and the saf@gat <eltiflion model. Fuzzy

dllthmdlL opuatmm on 1u//v numbers and artificial pelraWmetwWorks, with a back-
rucpure ¢ neuro- -fuzzy
Ssafe path

sed tp de )p
chite{tre, that is,
ess, ﬁ%ﬁt model and
ed to evaluate
5 rt compared with
é{b the Mamdani and
odel were compared
d-Warshall algorithm.
1ént@wdel show that the model
13111 risk assessment and an
@ 10.8% compared with the
ime of the safe path selection

risk assessment modd whereas genetic a lbonthms W
selection model. Two methods were used to valid:
the analytical method was used to validate the ng
the safe path selection model, whereas the experi
the prototype. Results of the neuro-fuzzy ris
the results obtained using individual intellge
Sugeno models. By contrast, the results of th
with the results obtained using Dijkstra'%
The results obtained using the neuro-1Mgy:

exhibits a satisfactory performa
improvement in results with a dif

Mamdani and Sugeno models BWMS
model (96 us) is shorter than ning Wstra’s algorithm and the Floyd-

Warshall algorithm (150 pusand 44 \é . The architecture proposed in this
research provides the opyy N\ 14 comybinir gémclligcm computing techniques in a
comprehensive architegur® ¥ed architecture can be applied by
developers of env nm% ] yquﬁi)‘ s a tool for developing applications on
tracking and enviro 1S
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ABSTRAK

Penyepaduan teknik kecerdasan buatan semakin menjadi keperluan R'Psistem
penilaian risiko alam sekitar dan membuat keputusan, terutamanya di % batasan
teknik-teknik kecerdasan buatan individu. Senibina komprehensif yan pali sebagai
Senibina Penilaian Risiko Persekitaran telah dibangunkan un nemantaatkan
kekuatan teknik pengkomputeran pintar dan mengimbangi kekgagap teknik-teknik
kecerdasan buatan yang digunakan secara berasingan. Senibi ini berdasarkan
gabungan tiga teknik terkenal iaitu rangkaian neural buatan, lowzzy dan algoritma
genetik. Senibina yang dicadangkan dilaksanakan dalam bcnt?a model 1aitu model
penilaian risiko neuro-fuzzy dan model pemilihan laluar@agl®nat.y Operasi aritmetik
fuzzy pada nombor fuzzy dan rangkaian neural buatan ggelan‘alg )1litm* pembelajaran
back-propagation digunakan untuk mewakili struktur m M I

I fge Jisgko neuro-

fuzzy manakala algoritma genetik digunakan untuk 1 bangynkar n’od emilihan
laluan selamat. Dua kaedah telah digunakan menggpalffan nibina yang
dicadangkan iaitu kaedah analisis telah digunakar < 11 alf anypdel penilaian
risiko neuro-fuzzy dan model pemilihan laluangelan naka{g¥Kaedah uijikaji
digunakan untuk menilai prototaip. Keputysa ode alanp™Nsiko neuro-fuzzy
dibandingkan dengan hasil yang dipc\;lbengan kan teknik-teknik
kecerdasan individu seperti model Mamdani en baliRTlya, keputusan model
pemilihan laluan selamat dibanding
menggunakan algoritma Dijkstra

ng diperoleh dengan
iy \1‘shall. Keputusan yang
—fgg mendapati bahawa model
an da menilai risiko alam sekitar
San  dgngag perlszaan  kadar sehingga 10.8%
Aamelani qg% geno. Sebaliknya, masa yang

<

tersebut mempamerkan prestasi
serta meningkatkan hasil kgepu
berbanding dengan model-n

digunakan oleh model pemidgan Tal

O

\"&l@ nat (@A1s) adalah lebih pendek berbanding
algoritma Dijkstra dan AMaQritMa ars (150 ps dan 184 ps). Senibina yang
dicadangkan dalam Kk#wgn Nini o1l @uang untuk menggabungkan teknik
pengkomputeran pint&geeglam fschily fyaf@ komprehensif. Oleh itu, senibina yang
kanjolc]) gemadwpenilaian risiko alam sekitar sebagai alat

3 ’éanan dan sistem-sistem penilaian risiko

untuk membang

persekitaran. 3
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