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- Kelengkapan dan Kesesuaian Unsur Paper ini memiliki unsur yang lengkap sebagai sebuah karya ilmiah yang 
baik. Paper ini menggunakan perluasan dari IMRAD, dimana bagian metode 
dijelaskan dalam beberapa bagian. 
 

- Ruang Lingkup dan Kedalaman Pembahasan Paper ini bertujuan untuk merancang kontrol pergerakan robot 
menggunakan linear feedback control flow pada differential-drive mobile 
robot (DDMR). SImulasi sudah dilakukan untuk mendemonstrasikan kinerja 
dari usulan metode dengan melihat rata-rata error dan rata-rata waktu 
interval, dengan melakukan variasi beberapa parameter. Secara umum, 
eksperimen sudah dirancang dengan baik dengan mengontrol beberapa 
parameter untuk melihat dampak dari parameter yang lain. Perlu 
perbandingan dengan states of the art untuk menilai posisi dari penelitian 
ini terhadap yang lain. 
 

- Kecukupan&Kemutakhiran Data &Metodologi Metode yang diusulkan menggunakan linear feedback control flow yang 
merupakan teknik sederhana tetapi memiliki kinerja yang baik. 
 



- Kelengkapan Unsur&Kualitas Penerbit Paper ini diterbitkan di prosiding dari konferensi internasional International 
Conference on Electrical Engineering, Computer Science and Informatics 
(EECSI) yang terindeks scopus dan memiliki SJR sehingga bisa dijamin 
kualitasnya. 
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