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Abstract. Automatic License Plate Recognition (ALPR) is a crucial techno-
logy for various fields, such as transportation systems, where specialized de-
velopment can entail significant costs and complexity. In this context, general-
purpose Optical Character Recognition (OCR) engines emerge as a potential
alternative. This work conducted a quantitative evaluation of three generic
OCRs (EasyOCR, Pytesseract, Keras-OCR). The results reveal a performance
discrepancy: state-of-the-art models reach 95.6% accuracy, while the best-
performing generic OCR achieved only 16.5%. Such findings demonstrate that
non-specialized OCR tools lack suitability for real-world ALPR applications.

Resumo. O Reconhecimento Automdtico de Placas Veiculares (ALPR) é uma
tecnologia importante para diversas dreas, como sistemas de transporte, cujo
desenvolvimento pode apresentar altos custos e complexidade. Nesse contexto,
modelos de Optical Character Recognition (OCR) de propdsito geral emergem
como uma potencial alternativa. Este trabalho realizou uma avalia¢do quanti-
tativa de trés OCRs genéricos (EasyOCR, Pytesseract, Keras-OCR). Os resulta-
dos revelam uma discrepancia de desempenho: modelos estado da arte atingem
95,6% de acurdcia, enquanto o OCR genérico de melhor performance alcangou
somente 16,5%. Tais achados demonstram que ferramentas de OCR ndo espe-
cializadas carecem de adequacdo para aplicagéoes reais em ALPR.

1. Introducao

O Reconhecimento Automatico de Placas Veiculares (ALPR, Automatic License Plate
Recognition) constitui um componente tecnologico essencial para sistemas de transporte
inteligentes e aplicacdes de seguranca publica [Du et al. 2012]. Trabalhos recentes de-
monstram que arquiteturas de deep learning, customizadas para esta tarefa, alcangcam
acurdcia proxima ao estado da arte (SOTA). Modelos como Redes Neurais Convolucio-
nais Recorrentes (CRNN) [Shi et al. 2016], framework TRBA [Baek et al. 2019] e, mais
recentemente, arquiteturas baseadas em Transformers como o ViTSTR [Atienza 2021],
reportam taxas de acerto superiores a 95% em benchmarks. Contudo, o desenvolvimento,
treinamento e implementacdo de tais sistemas especializados demandam elevado custo
computacional, conhecimento técnico e grandes conjuntos de dados, representando bar-
reiras para sua ado¢do em larga escala [Bulan et al. 2015].



Todavia, modelos de Optical Character Recognition (OCR) de propdsito geral
oferecem uma alternativa de baixo custo e rdpida implementacao, devido a sua natureza
off-the-shelf. Contudo, a viabilidade de sua aplicacdo direta em ALPR € incerta, uma
vez que placas veiculares impdem desafios como a coexisténcia de multiplos padrdes,
formatos, variagdes acentuadas de iluminagao e angulo de captura.

Neste trabalho, busca-se analisar o potencial e as limitacdes de modelos OCR
de proposito geral para o reconhecimento de placas veiculares. Para tanto, analisa-se
trés motores OCR: EasyOCR [Jaided AI 2024], Keras-OCR [Morales 2020] e PyTesse-
ract [Tesseract-OCR. 2024], no dataset brasileiro RodoSol-ALPR [Laroca et al. 2022].

2. Metodologia

A avaliagdo foi realizada no conjunto de dados RodoSol-ALPR, composto por 20.000
imagens capturadas em pracas de peddgio da concessiondria Rodovia do Sol na rodo-
via ES-060 [Laroca et al. 2022]. Esse dataset abrange diferentes tipos de veiculos, bem
como dois padrdes de placas: o padrdo brasileiro e o Mercosul. As condi¢des de cap-
tura incluem cenarios diurnos, noturnos, em dias chuvosos e em diferentes distancias da
camera. Na avaliacdo dos métodos, seguiu-se a divisdo proposta pelos autores, utilizando
8000 imagens no conjunto de teste. A Figura 1 apresenta exemplos de imagens do dataset.
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Figura 1. Exemplos do dataset RodoSol

A escolha dos modelos OCR considerou a ampla utilizagao na comunidade e fa-
cilidade de uso. O PyTesseract € um wrapper para o motor Tesseract, que utiliza redes
neurais recorrentes do tipo LSTM (Long Short-Term Memory); o EasyOCR combina um
detector de texto (como o CRAFT) com um reconhecedor baseado em CRNN (Convo-
lutional Recurrent Neural Network); e o Keras-OCR oferece um pipeline semelhante,
também fundamentado em arquiteturas de CRNNs.

A fim de isolar o desempenho da etapa de reconhecimento, os trés motores foram
aplicados diretamente sobre as imagens das placas previamente recortadas a partir das co-
ordenadas do ground truth presente no dataset, evitando que falhas na detec¢do influenci-
assem os resultados. Todos os métodos foram testados em sua configuragio padrao, sem
treinamento adicional ou fine tuning, e avaliados por duas métricas principais: acuricia
de placa completa (APC) e taxa de reconhecimento de caracteres (CRR).

3. Resultados

Conforme detalhado na Tabela 1, ha uma disparidade de desempenho entre os moto-
res OCR de propésito geral e as abordagens especializadas. Os resultados dos OCRs
(EasyOCR, Keras-OCR e PyTesseract) foram computados neste trabalho, enquanto os
dos modelos SOTA (ViTSTR-Base [Atienza 2021], TRBA [Baek et al. 2019] ¢ CRNN
[Shi et al. 2016]) foram extraidos de [Laroca et al. 2023] , obtidos sob o protocolo



traditional-split com avalia¢do no conjunto RodoSol-ALPR, no qual os modelos sdo trei-
nados na unido dos conjuntos de treinamento e avaliados nos dados do conjunto de teste
do modelo analisado. O melhor OCR genérico testado (EasyOCR) atingiu 16,5% de
acurécia, contrastando com os 95,6% do modelo ViTSTR-Base. Essa diferenca evidencia
a inadequacao de ferramentas nio especializadas para a tarefa de ALPR quando compa-
radas a modelos treinados especificamente para este dominio.

Tabela 1. Métricas de desempenho por modelo.

Métrica ViTSTR-Base TRBA CRNN EasyOCR Keras-OCR PyTesseract
APC (%) 95.6 80.6 73.6 16.5 13.4 14.7
CRR (%) - - - 66.6 63.0 27.8

Analisando os resultados de CRR, percebe-se que os modelos de propdsito geral
apresentam limitacdes no reconhecimento de placas completas. Embora o EasyOCR e o
Keras-OCR apresentem um CRR de 66,6% e 63,0%, respectivamente. No entanto, como
detalhado na Figura 2, esse desempenho ndo é uniforme, sendo inferior para placas de
motocicleta, que possuem variacdoes geométricas e duas linhas. Além da dificuldade com
a estrutura das placas, a andlise dos erros revela que as falhas mais comuns ocorrem na
troca de caracteres visualmente similares. No modelo EasyOCR, a letra O’ foi incor-
retamente classificada como o nimero 0’ em 346 ocasides, enquanto no Keras-OCR, a
letra ’B’ foi confundida com o ndmero '8’ 196 vezes. De forma ainda mais acentuada,
o PyTesseract classificou erroneamente a letra ’I’ como o nimero ’1° em 146 instancias,
superando o nimero de acertos para o préprio caractere "I’ (91). Tais trocas poderiam ser
corrigidas com heuristicas [Montazzolli and Jung 2017], mas optou-se por nao aplica-las
para avaliar o desempenho bruto dos modelos OCR. Essas confusdes sistematicas com-
prometem a integridade da leitura e justificam o baixo desempenho geral.
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As falhas mencionadas, ilustradas na Figura 3, reforcam que a auséncia de um trei-
namento focado resulta em baixa capacidade de generalizagdo. Conclui-se, portanto, que
0os OCRs de propdésito geral analisados sdo inadequados para aplicag¢des reais de ALPR.

4. Conclusao

Os resultados obtidos evidenciam as limitacdes do uso de sistemas OCR de propdsito
geral no contexto de ALPR. Apesar de sua facilidade de implementagdo e carater plug-
and-play, os modelos avaliados apresentaram desempenho inferior as solu¢des especiali-



zadas. Desta forma, os resultados corroboram com a necessidade de arquiteturas e proce-
dimentos especificos para o dominio de placas veiculares, incluindo conjuntos anotados
representativos e estratégias de adaptacao.

Como trabalhos futuros, propde-se: (i) avaliar o impacto de técnicas de pré-
processamento de imagem sobre a acurdcia de reconhecimento; (ii) empregar oriented
bounding boxes para melhorar a localizacao de placas rotacionadas; (iii) medir o desem-
penho end-to-end, integrando um detector de placas ao pipeline de OCR; e (iv) investigar
o desempenho de modelos OCR mais recentes, a fim de verificar se avancos recentes
podem reduzir a diferenca de acurédcia observada. Essas estratégias podem aumentar as
taxas de acerto e viabilizar o uso destas solu¢des de baixo custo em aplicacdes reais.
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