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ABSTRACT 

Traffic congestion has been recognized as a major problem in the modern urban 

cities as the number of vehicles is increasing and the urbanization, which led to waste 

the driver’s time and accordingly frustration. In order to solve this problem, an 

integrated system has been developed for managing a single intersection’s traffic 

lights with high stability at all levels of demand. It has circumvented most of the 

problems those usually pop up when using image processing, obsolete technologies, 

or wrong control algorithms. Vehicular Ad-hoc Network (VANET) technology with 

appropriate control algorithm was used to collect road status data and deliver them to 

the intersection’s traffic light controller to make efficient, accurate, and dynamic 

decisions about traffic light phase planning. The first decision made by the controlling 

algorithm was the sequence priority. This algorithm expands the Djikestra’s shortest 

path algorithm to choose the optimal dual-green-phase to be operated at a moment of 

time. While, the second decision made by controlling algorithm was the phase’s time. 

This algorithm was inspired by the operation of the Dynamic Time Division Multiple 

Access (D-TDMA) method where a dynamic number of time slots reserved for a data 

stream based on its traffic demand. A set of five case studies were applied on a 

customized intersection’s traffic light simulation tool to evaluate the anticipated 

approach’s performance then compared to other existing methods. Each experiment 

had a different level of demand applied on the intersection. The simulation has shown 

that, the dynamic queue length detection feature has added more accuracy to the 

decision made by the controller. In addition, the decision making algorithms have 

shown the ability to dynamically organize the traffic light phase plan according to the 

level of demand and the other collected factors. The real time operation of the system 

has imitated and reflected similar decisions made by a policeman on duty, by bearing 

in mind the queue length on each direction and its route proprieties. 
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ABSTRAK 

 Kesesakan trafik telah diiktiraf sebagai masalah utama di kawasan bandar 

moden apabila bilangan kenderaan dan pembangunan meningkat dan ianya telah 

membuatkan pembaziran masa pemandu dan menyebabkan tekanan. Dalam usaha 

untuk menyelesaikan masalah ini, satu sistem bersepadu telah dibangunkan untuk 

menguruskan lampu isyarat di persimpangan tunggal dengan kestabilan yang tinggi di 

semua peringkat permintaan. Sistem ini dapat mengatasi kebanyakan masalah yang 

biasanya hadir apabila menggunakan pemprosesan imej, teknologi lama, atau 

algoritma kawalan yang salah. Teknologi VANET (Vehicular Ad-hoc Network) 

dengan algoritma kawalan yang sesuai telah digunakan untuk mengumpul data status 

jalan raya dan menyampaikannya kepada pengawal lampu trafik persimpangan bagi 

mendapatkan keputusan yang cekap, tepat, dan dinamik mengenai perancangan fasa 

lampu isyarat. Keputusan pertama yang dibuat oleh algoritma kawalan adalah 

keutamaan urutan. Algoritma ini memperluaskan laluan algoritma terpendek di 

Dijkestra untuk memilih optimum dual-hijau-fasa yang akan dikendalikan di masa 

tertentu. Manakala, keputusan kedua yang dibuat oleh algoritma kawasalan adalah 

fasa masa.  Algoritma ini telah diilhamkan daripada kaedah pengendalian dinamik-

TDMA (Dynamic Time Division Multiple Access) di mana beberapa slot masa 

dinamik telah dikhaskan untuk aliran data berdasarkan kepada permintaan trafik. 

Lima kes kajian telah digunakan pada alat simulasi lampu isyarat di persimpangan 

yang sesuai untuk menilai prestasi bagi pendekatan yang dijangkakan berbanding 

dengan kaedah lain yang sedia ada. Setiap eksperimen mempunyai perbezaan tahap 

permintaan yang digunakan pada persimpangan. Simulasi tersebut telah menunjukkan 

bahawa, pengesanan dinamik beratur telah meningkatkan keputusan yang lebih tepat 

yang dibuat oleh pengawalan. Di samping itu, pembuat keputusan algoritma telah 

menunjukkan keupayaan dinamik bagi menguruskan pelan fasa lampu isyarat 

mengikut tahap permintaan dan faktor-faktor lain yang dikumpulkan operasi sistem 

masa sebenar. Operasi masa sebenar sistem ini dapat menyampaikan keputusan yang 
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biasanya dibuat oleh polis trafik yang bertugas dengan mengambil kira panjang 

barisan dan arah laluan. 
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