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- Ruang Lingkup dan Kedalaman 
Pembahasan 

Paper ini bertujuan untuk mengembangkan metode untuk meningkatkan presisi 
dan akurasi pada robot bergerak non-holonomic dengan menggunakan  adaptive 
tuning of universe of discourse. Hasil simulasi menunjukkan bahwa penyetelan 
parameter fuzzy universe dapat meningkatkan performansi sistem dari aspek 
response time dan error melalui pengendalian ketidakakuratan yang lebih baik. 
Selain itu, domain input fuzzy universe [-4,4] dan output [0,6] menunjukkan kinerja 
yang baik. Secara umum, diskusi sudah dibuat dengan lumayan baik. Penulis sudah 
menggunakan beberapa skenario dari Fuzzy Logic Control (FLC) untuk mengevaluasi 
kinerja usulan. 
 

- Kecukupan dan Kemutakhiran Data 
&Metodologi 

Fuzzy logic merupakan salah satu perkembangan bidang AI yang cukup banyak 
dipakai karena kinerjanya, sehingga bisa dijamin kemutakhirannya. Eksperimen 
dilakukan dengan menggunakan simulasi, sehingga data lokasi robot  yang dipakai 
disesuaikan dengan skenario simulasi. 
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