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WHAT THE PAPER SAYS - WHAT IT DOESN'T - WHY IT MATTERS

Boyiik robot “foundation modellori” hogigoaton daha
yaxst igloyirmi? Digqgotli cavab — miilayim sokildo boli,
\Ya) tadqiqatlarm coxu bunu aylrd edo bilmir

Toyota Research Institute “large behavior models” — ~1,700 saat miixtalif manip-
ulyasiya malumatinda avvalcadon dyradilmis robot policy-lari — hazirladi va onlart
qeyri-adi sortlikla sifirdan single-task policy-larla yoxladi: kor, randomiza edilmis, boytik
ntimunali sinaqlar (~1,800 real-world, 47,000+ simulyasiya) va diizgiin statistika ilo.
Tapsiriq tizra finetuning-dan sonra boyiik modellar orta hesabla daha yaxst idi, taxminan
3-5x az tapsirig-spesifik malumat talab etdi va sarait dayisanda daha mohkam oldu;
pretraining malumati artdiqca performans hamar yiiksaldi. Amma finetuning olmadan
single-task modellari ardicil ke¢madilar, bazi effektlor yalniz boéyiik niimunolorlo
gortinacak qadar kicik idi va sada data-normalisation se¢imi arxitekturadan daha ¢ox
tasir etdi. Bu, robot-foundation-model istigamatina 6l¢tilii dastokdir — timumi-moqsadli
robot, zero-shot generalist va ya “emergent sicrayis” deyil — tistalik robototexnikanin
coxunun sas-kiiy 6l¢a bilacayina kaskin xabardarligdir.
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sl movzusu diiristlik olan robot maqalasi

Robototexnika “foundation model” axininin ortasindadir. Dil ve sakil AI-dan goturulan ideya
calbedicidir: robotu har tapsiriq Ggun ayrica dyratmak avazinas, bir boyik “large behavior
model” (LBM)-i ¢ox boyuk ve muxtalif nimayislar toplusunda dyradin, genis qabiliyyatli va
yeni iglars tez uygunlasan sistem slda edin. Hoavas — va investisiya — nahangdir. Basliq 6zu
yazilir: timumi-magqsadli robot beyinlori galdi.

Toyota Research Institute-dan bu maqals mahz hamin baglifl yazmaqgdan imtina etdiyi ui¢iin
maraqlidir. Onun haqiqi tohfasi daha parlaq robot deyil. Aldadic1 deracada sads bir suala sart
baxigdir — boytik-model yanasmast haqiqatan daha yaxst islayirmi va bunu iimumiyyatla neca
bilordik? — va muslliflarin 6z sdzlarina gora sahada qgeyri-adi statistik diggatla cavab verir.
Natice haqgigatan faydal “bali, amma”dir vs robototexnikanin boyuk hissasinin sas-kiiy olca
bilacayinas dair xebardarhqdir.

Large behavior models: what is being compared?

The important figure is not a robot glamour shot; it is the evaluation pipeline.

Single-task baseline Large behavior model
train from scratch on one task pretrain many tasks, then finetune one

one task dataset ~1,700 hours diverse demonstrations

finetune on target task

more task-specific data needed

Same blind test rig

randomized A/B trials + statistics

3-5x data-efficiency gain

WHAT THIS DOES NOT SHOW

1
1
1
1 * not zero-shot; not a general-purpose robot; not an emergent leap
]
1
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________________________________________________________________

Har iki yanasma eyni kor, randomiza edilmis giymatlendirmays daxil olur. Maqalanin iddiasi robot foundation
modellarinin zero-shot generalist olmasi deyil; diqgatle dl¢lilenda pretraining-in malumat semaraliliyini va
mohkamliyi artira bilmasidir.
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Miiolliflor no etdilor

Onlar LBM-lari konkret manada qurdular: diffusion asash visuomotor policy-lar (kamera
goruntilarini, qisa dil talimatini va robotun 6z oynaq movqelsrini oxuyan, 10 Hz-ds qisa mo-
tor amrlari paketlari ¢ixaran Diffusion Transformer). Bu modellar taxminan 1,700 saat robot
numayisinds — daxilds toplanmis 500-dan ¢ox farqli tapsiriq va ictimai malumat dastlorinda
— pretrain edildi, sonra ayri-ayri tapsiriqlar iiciin finetune edildi. Buitiin muiqayisalards baza
hamin bir tapsirigin mslumatinda sifirdan 6yradilmis single-task policy-dir.

Amma magqalsnin tirayi miislliflarin asas natice kimi taqdim etdiyi giymatlandirmadir. Ozlarini
aldatmamagq tUg¢un bunlardan istifads etdilar:

Real diinyada kor, randomiza edilmis A/B testlari — robotu isladsn insan hansi policy-
nin sinaqdan kegcirildiyini bilmirdi ve sira tesadiifi idi.

Nazaratli, tokrarlana bilan baslangic saraiti — operatorlar har sinagdan svval sohnani
goruntl overlay-i ils uygunlasdirirdi.

Boyiik sinaq saylar1 — har tapsiriq, policy ve sarait i¢in 50 real-world rollout; simulyasiyada

har tapsiriq ti¢iin 200. Umumilikds texminan 1,800 kor real-world rollout va 47,000-dan
cox simulyasiya rollout-u.

Duzgun statistika — Uist-Uista diigan error bar-lara gozls baxmaq avazins ugur ehtimalinin
Bayesian qgiymatlari ve c¢oxsayli-muqayisa duzsligli ciit hipotez testlari. Hatta insan
torafindan bal verilan sinaqlarin dérdds biri tizra giymatlandirma xatasini 6lgmak Ugiin
keyfiyyat-taminati yoxlamasi apardilar.

[video pending]

Sehar yemayi masasini hazirlayan modellarin yan-yana muqayisasi: solda single-task baseline, sagda LBM. Har
iki video 1x stratls oynayir. Bu, giymatlandirilmis bir tapsirigdir, imumi-maqsadli avtonomiyanin stbutu deyil.

Bu mexanizm asas maqamdir. Maqalanin biitov arqumenti budur ki, onsuz haqiqi yaxsilas-
mani1 sansdan ayira bilmazsiniz.

No tapdllar

Finetune edilmis boyiik modellar sifirdan oyradilmis single-task modellari orta
hesabla kecdi. Tapsiriglar tizrs birlasdirildikds avvalcadan dyradilib sonra konkret tapsiriq
ucun finetune edilmis LBM ham simulyasiyada, ham ds real diinyada hamin tapsirigin
moalumatinda sifirdan 6yradilmis policy-dan etibarh sakilds yaxs1 natica verdi va farq statistik
ahamiyyatli idi. Ayr tapsiriqlarda finetune edilmis LBM demak olar har halda statistik olaraq
sifirdan model gadar yaxsi ve ya daha yaxs idi (3/3 real-world tapsirig, 15/16 simulyasiya

tapsirigy).

on boyiik vo an tomiz iistiinlitk malumat samaraliliyidir. Finetune edilmis LBM taxminan
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3-5x daha az tapsiriq-spesifik malumatla sifirdan dyradilmis models ekvivalent perfor-
mansa catdi. Real-world tapsiriqlarindan birinds (sshar yemayi masasinin hazirlanmasi) ni-
mayislarin yalniz 15%-i ils finetune edilmis LBM onlarin 100%-i ils sifirdan ¢yradilmis policy-
ni kecdi.

Sorait dayisonda pretraining daha cox komak edir. Test miihiti qasdan talim saraitindan
uzaqlasdirildigda (“distribution shift”), finetune edilmis LBM-nin ustunliyu artdi. Bir
simulyasiya dastinds normal saraitde 16 tapsiriqdan 3-ds sifirdan modeli statistik olaraq
kecirdi, distribution shift altinda iss 16-dan 10-da. Real tatbiqlor hamigs talim saraitindan
surusduyuns gora bu mohkamlik praktik baximdan bslka da an vacib naticadir.

Daha cox pretraining malumati hamar sakilde komak etdi. Pretraining malumat: art-
digca performans davaml yiiksaldi — sinagdan kegirilon miqyaslarda qafil sicrayis va ya
“emergent” kecid yox idi. Faydali, prognozlasdirilan, dramatik olmayan natica.

Amma finetuning olmadan generalist hekayasi tasdiglonmadi. Pretrained LBM zero-shot
— tapsiriqg-spesifik finetuning olmadan — single-task policy-lari ardicil ke¢madi. Bir sabaka
cox tapsirigl eyni anda eda bilirdi, amma “sadaca prompt ver” arzusu burada dogrulanmads;
muslliflar bunun bir hissasini kicik dil enkoderinin kovrakliyi ils slagalandirirlar.

Qazanclar o gadar kicik idi ki, onlar1 qacirmaq — va ya saxta sakilda gormak — asan
idi. Effektlarin ¢coxu yalniz adatan istifads edilandan daha boyik niimuna 6l¢ulari ve diqgatli
testlarla gorunurdu. Muslliflor effekt 6lctlari ve sas-kiiyl nazars alaraq robototexnika
maqalalarinin coxunun statistik sas-kitly ol¢masi riskinin ahamiyyatli oldugunu
aclq yazirlar. Homginin adi bir se¢cim — malumatin necs normallasdirilmast — arxitektura
dayisikliklarinden daha boyuk tesir gostardi ve pretraining-ds normallagdirma bug-u yalniz
giymatlandirmslar bitdikden sonra uizs ¢ixdi.

Bu, yaqin ki, no demokdir

Miudafia edila bilan oxunus: muxtslif robot malumatlarinda bdyiukmiqyash pretraining real
vo faydalh komponentdir — har yeni tapsiriq iicin daha az malumat talab edir va dinya
talim garaitins uygun gelmayands policy-lari daha mohksam edir. Bu, sahanin boyuk sermays
qoydugu istiqamati haqigatan dastaklayir. Amma qazanclar miilayim va sortlidir (asasen
finetuning-don sonra gorinur va toplu naticalards, stress altinda daha aydindir), hazir
umumi robotun gslisi deyil.

Daha sakit, daha vacib mana metodolojidir. Maqals aslinda 6l¢ii cubugudur: robot policy-si
barads etibarh iddia etmak u¢un ns gadar subut lazim oldugunu gostarir ve darc olunan
hayacanin xeyli hissasinin ¢ox az siibuta sdykana bilacayini ima edir. Sahanin bagsqa modeldan
daha ¢ox bels duzsligs ehtiyaci var.



robototexnika

Bu n:)yi siibut etmir

Bu, iimumi-magsadli robot deyil. Ustiinliiklar konkret arxitekturada (diffusion policy-
lar), tapsirig uzre finetuning ils, nazarstli saraitds, teleoperasiya niumayislarindan
gostarilib — amr verilan istanilan yeni isi avtonom yerina yetiran robot deyil.

Zero-shot istifadani tasdiqlomir. Finetuning olmadan boyiik model single-task baseline-
lar1 ardicil kegcmadi.

“Emergent sicrayis” sibutu deyil. Miqyas artdigca natice hamar yaxsilasdi; “sonra birdan
bacariqli oldu” hekayasini dastaklayan diskontinuitet yoxdur.

Ragamlar nisbidir va laboratoriya ilo mahdudlasir. Miitlaq ugur daracalari miiqayisani
hassas etmak ticlin gasdan ~50% atrafina tanzimlanmigdi; real-diinya etibarliliginin 6l¢iisi
deyil va is bir laboratoriyadan bir arxitekturadir.

Hec bir policy-nin niys ugur qazandigini va ya ugursuz oldugunu hall etmir; boyik mod-
elin daha pis etdiyi bir nec¢a konkret tapsiriq bildirilir, amma izah olunmur.
Qiymatlandirma qurgusundan konarda tahliikasizlik, avtonomiya va deployment
barada hec na demir.

Stibut no qador giiclidiir?

Moarkazi miiqayisali iddialar — finetune edilmis LBM-larin toplu sakilds sifirdan baseline-lar:
kec¢masi, bir necs dafs az malumat istomasi va distribution shift altinda daha méhkam olmasi
— ucln subut giclu ve geyri-adi doracada yaxsl nazaratlidir: kor, randomiza edilmis, boyuk
nimunali, statistik testli va qiymatlandirma tizra QA yoxlamali. Bu, metodologiyanin asas
bashq naticalarini demak olar oldugu kimi gabul etmak ti¢iin kifayat gadar saglam oldugu
nadir hallardandir.

Durust mahdudiyyatlari muslliflarin 6zlari qaldirir. Error bar-lar giymatlandirmonin tesadufil-
iyini tutur, amma talimin tasadifiliyini yox — eyni modeli iki dafs 6yradin ve manali daracada
forqli policy ala bilarsiniz; bu variasiya statistikaya daxil deyil. Real-world tapsiriglarinin
har birinds 50 sinaq orta effektlari tutmaga kifayatdir, amma kicik effektlari qagira bilar. Dil
sortlandirmasi millayim enkoderdan istifads etdiyins gora “robota sadaca na etmali oldugunu
de” iddialar1 daha boytk sistemlarda farqli ola bilar. Bir da giymatlandirmadan sonra agkar
edilmis normallasdirma bug-u barads agiq etiraf var. Bunlarin hec biri asas naticalari batirmir,
amma maqalanin sahanin adatan kanara stpurduyiunu dediyi seylarin mahz 6zudur.

Eyni ruhda bir manbas qeydi: bu izah muslliflarin preprint-ina asaslanir. Jurnal versiyasini
alda eds bilmadiyimiz Uc¢in preprint il derc olunmus matn arasinda dayisiklik olub-
olmadigini yoxlamamaisiq.
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Niyo vacibdir

“Robot foundation models” hadden artiq iddia tg¢in hazirlanmig ifadadir va bels tedqgiqat:
har iki istiqamatds sshv oxumagq asandir — qalib “islayir!” va ya dismissive “sisirdilib”. Daqiq
natice har ikisinden daha faydahdir: mixtslif malumatlarda pretraining real, él¢tla bilan,
amma milayim faydalar verir — asasan har tapsiriq iicin daha az malumat va daha cox
mohkamlik — va miqyas artdiqca yol prognozlasdirilan sakilds yaxsilasir.

Daha darin sabab odur ki, maqals sartliyini 6z sahasinas yonaldir. Haqiqi effektlarin saliqasiz
giymatlandirmads yox olacaq gadar kicik oldugunu ve data normalisation kimi darixdirici
secimin agilli yeni arxitekturadan daha vacib ola bildiyini gostarmakls robot dyranmasinda
“iralilayis”in xeyli hissasinin inanilmaqgdan avval daha mdhkam 6l¢mays ehtiyac duydugunu
gostarir. Etibarini natics ila arzu arasindaki ssarhadi qorumaga sarf edan maqals leaderboar-
dun basina ¢ixmaqdan daha nadir vs dayarlidir.

Tomiz xtilaso

Toyota Research Institute tadqgiqatcilar: “large behavior models” —~1,700 saat miixtslif manip-
ulyasiya malumatinda svvalcadan dyradilmis diffusion asash robot policy-lari — hazirladilar
vo onlari qeyri-adi daracada sart protokolla sifirdan single-task policy-larls muiqayise etdilar:
kor, randomizs edilmis, boyik niimunali (~1,800 real-world va 47,000+ simulyasiya sinag1) vo
real statistika ila. Tapsiriq uizre finetuning-dan sonra boyik modellar toplu naticads etibarh
sokilds daha yaxs1idi, taxminan 3-5x daha az tapsiriq-spesifik malumat talab etdi vo sarait
dayisanda daha moéhkam oldu; pretraining malumat: artdiqca performans hamar yuksaldi.
Amma finetuning olmadan single-task modellari ardicil ke¢cmadilar, bazi effektlar yalniz
boytik nimuna ila gortunacak gadar kicik idi va sads data-normalisation se¢imi arxitektu-
radan daha ¢ox tasir etdi. Bu, robot-foundation-model istigamatine mohkam, 6l¢iili dastakdir
— umumi-maqgsadli robot deyil, zero-shot generalist deyil vo “emergent sicrayis” deyil —
ustalik robototexnikanin boyuk hissasinin sas-kily 6l¢a bilacayinas kaskin xabardarhiqdir.

No-BS yoxlamasi

Maqala nayi gostarir: Sart, kor vo statistik giicii yiksak giymatloandirms ils (1,800 real-
world + 47,000+ simulyasiya rollout-u) multitask-pretrained-then-finetuned diffusion policy-
lar (LBM-lar) toplu sakilda sifirdan single-task policy-lari kegir, ~3-5x daha az tapsiriq-spesifik
molumatla ekvivalent performansa c¢atir va distribution shift altinda daha méhkamdir; perfor-
mans pretraining malumat: ils hamar gakilds miqyaslanir.

Miimkiindiir, amma siibut olunmayib: Bu faydalarin daha boyiik vision-language-action
modellarins ke¢cmasi (onlarin dil enkoderi kigik idi); hamar miqyaslanmanin sinagdan kecir-
iloan malumat araligindan kanarda davam etmasi.
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Noyi gostormir: Umumi-magsadli va ya zero-shot robotu (finetuning yoxdur — ardicil iistiin-
lik yoxdur); har hans1 “emergent” qabiliyyat si¢crayisini; konkret task-level ugursuzluglarin
izahini; miutlaq real-dinya etibarhiligini (ugur daracslari hassashiq ti¢lin 50%-9 yaxin tonzim-
lanmigdi); tahlikasizlik ve avtonom deployment barads he¢ nayi.

9sas mahdudiyyatlar: Statistika qiymatlandirma tasadiifiliyini tutur, talim-run tasadufiliyini
yox; har real-world tapsiriq t¢iin 50 sinaq kicik effektlari qacira bilar; bir arxitektura ve bir
laboratoriya; mulayim dil enkoderi; giymatlandirmadan sonra tapilan data-normalisation
bug-u; analiz preprint-s asaslanir (darc olunan versiya yoxlanmayib).

Umumi oxucu na qgadar amin ola bilor? Multitask pretraining + finetuning-in real, miilayim
fayda verdiyins — xiisusan malumat samarsliliyi va mohkamlikde — va bunlarin geyri-adi
digqgatls 6lgildiyina yiksak. Bunun iitmumi-maqsadli va ya zero-shot robot olmadigina
vo emergent sicrayls olmadigina yuksak. Qazanclarin daha boyuk modellara na gadar
kecacayina orta. Muslliflorin 6z xabardarhigini ciddi gabul etmaya dayar: effektlar o gadar
kicikdir ki, zaif gucli tadqiqatlar ses-kily bildira bilsr. Dliizglin movqe: yanasmaya ol¢ulu
optimizm va bu cur statistik dayag1 olmayan robot-Al naticalarina saglam skeptisizm.

Monbolor

arXiv:2507.05331
https://arxiv.org/abs/2507.05331
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