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

Vai lieli robotu “foundation modeli” tiesam strada
labak? Rapiga atbilde — méreni ja, un daudzi
pétijumi to nespéj drosi izmeric

Toyota Research Institute apmacija “large behavior models” — robotu politikas, kas priekSapmadci-
tas uz ~1700 stundam daudzveidigu manipulacijas datu — un ar neparasti stingru protokolu
salidzinaja tas ar viena uzdevuma modeliem no nulles: akli, randomizeti, lieli paraugi (~1800
reali, >47 000 simuldcijas) un formala statistika. Péc uzdevuma specifiskas papildapmacibas lielie
modeli videéji darbojas labak, prasija ~3-5x mazak konkréta uzdevuma datu un bija noturigaki
mainitos apstaklos; veiktspéja gludi auga ar priekSapmacibas datiem. Tacu bez papildapmacibas
tie konsekventi neparspéja viena uzdevuma modelus, vairaki efekti bija tik mazi, ka vajadzeja
lielus paraugus, un parasta datu normalizdcija ietekmeja rezultatu vairak neka arhitektira. Tas
ir igmerits atbalsts robotu foundation modelu virzienam — ne universals robots, ne zero-shot gen-
eralists, ne “emergents leciens” — un bridinajums, ka dala robotikas var merit troksni.
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Nova Vela - Al-assisted, human-reviewed

Paper: A Careful Examination of Large Behavior Models for Multitask Dexterous Manipulation, Toyota Research Institute Large
Behavior Model Team — J. Barreiros, A. Beaulieu, et al.; senior authors incl. R. Ambrus, B. Burchfiel, S. Feng, H. Kress-Gazit
(Cornell), R. Tedrake, Science Robotics (2026); preprint arXiv:2507.05331 - DOI: 10.1126/scirobotics.aea6201
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Robotikas raksts, kura 1sta téma ir godigums

Robotika paslaik valda ,foundation model” vilnis. Ideja, aizgiita no valodas un attélu MI, ir vilinoSa: ta
vieta, lai robotu apmacitu katram uzdevumam atseviski, apmacit vienu lielu ,,Jarge behavior model”
(LBM) uz milziga, daudzveidiga demonstraciju kopuma un iegit sistému, kas spéj daudz ko un atri
pielagojas. Entuziasms — un investicijas — ir milzigs. Virsraksts rakstas pats: visparejas nozimes robotu
smadzenes ir klat.

Toyota Research Institute darbs ir interesants tiesi tapéc, ka So virsrakstu atsakas rakstit. Ta galvenais
devums nav iespaidigaks robots. Tas ir ripigs jautdjums: vai liela modela pieeja tieSam strada labak,
un ka mes to vispar varétu drosi zinat? Autori atbild ar statistisku ripibu, kas, péc vinu pasu teikta,
robotika nav ierasta. Rezultats ir noderigs ,,ja, bet” — un bridindjums, ka dala robotikas literatiiras
var meérit troksni.

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

~1,700 hours diverse demonstrations

one task dataset

finetune on target task
more task-specific data needed

3-5x data-efficiency gain

| |

Same blind test rig

randomized A/B trials + statistics

1
| WHAT THIS DOES NOT SHOW
1
1 * not zero-shot; not a general-purpose robot; not an emergent leap
]
1
1

______________________________________________________________

Abas pieejas nonak viena un taja pasa akla, randomizéta verteéjuma. Raksta apgalvojums nav, ka robotu
foundation modeli bez papildu apmacibas ir universali; tas ir, ka priek§apmaciba péc rlpigas mérisanas var
uzlabot datu efektivitati un noturibu.

Original The Clean Paper diagram CC BY 4.0

Ko autori darij a

LBM S$eit ir konkréts objekts: difuizija balstita vizuomotora politika — Diffusion Transformer, kas
nolasa kameru attélus, isu valodas instrukciju un pasa robota locitavu stavoklus un 10 Hz frekvencé
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izvada isas kustibu komandu sekvences. Modelus prieksapmacija uz aptuveni 1700 stundam
robotu demonstraciju — vairak neka 500 dazadiem iek$éji savaktiem uzdevumiem plus publiskam
datu kopam — un péc tam papildus apmacija katram atseviskam uzdevumam. Salidzinajums viscaur
ir ar viena uzdevuma politiku, kas apmacita no nulles tikai uz konkréta uzdevuma datiem.

Tacu raksta sirds ir vértésana, ko autori faktiski uzskata par galveno rezultatu. Lai neapmanitu pasi
sevi, vini izmantoja:

Aklu, randomizétu A/B testésanu realaja pasaulé — cilvéks, kas darbinaja robotu, nezinaja, kura
politika tiek parbaudita, un seciba bija nejausa.

Kontrolétus, atkartojamus sakuma apstaklus — pirms katra méginajuma operators salidzinaja
ainu ar attéla parklajumu.

Lielu méginajumu skaitu — 50 realus izpildijumus katram uzdevumam, politikai un nosaciju-
mam; simulacija 200. Kopa aptuveni 1800 aklu realas pasaules izpildijumu un vairak neka 47
000 simulaciju.

Pilnvertigu statistiku — panakumu varbttibas Beijesa novértéjumus un paru hipotézu testus ar
korekcijam vairakiem salidzinajumiem, nevis klidu stabinu vizualu salidzinasanu. Ceturtdalai
cilveku novertéto méginajumu vini veica ari kvalitates kontroles atkartotu vértéjumu, lai izmeéritu
vertetaja kladu.

[video pending]

Mode]|u salidzinajums brokastu galda uzkladana: pa kreisi viena uzdevuma bazes modelis, pa labi LBM. Abi
video ir normala 1x atruma. Tas ir viens vértéts uzdevums, nevis pieradijums universalai autonomijai.

Si mérisanas sistéma ir raksta baitiba. Autori argumenté, ka bez tas istu uzlabojumu no veiksmes
atskirt nevar.

Ko vini atklaja

Péc papildapmacibas lielie modeli vidéji parspéja no nulles apmacitos viena uzdevuma modelus.
Apkopojot uzdevumus, priekSapmacits un péc tam konkrétam uzdevumam papildapmacits LBM gan
simulacija, gan realaja pasaulé uzticami parspéja politiku, kas uz to pasu uzdevumu apmacita no
nulles, un atskiriba bija statistiski nozimiga. Atseviskos uzdevumos papildapmacitais LBM gandriz
vienmer bija statistiski tikpat labs vai labaks (3/3 realajos uzdevumos, 15/16 simulacijas).

Lielakais un skaidrakais ieguvums ir datu efektivitate. Papildapmacits LBM sasniedza no nulles
apmacita modela veiktspéju ar aptuveni 3-5 reizes mazak konkréta uzdevuma datu. Viena reala
uzdevuma — brokastu galda uzklasana — LBM, kas papildapmacits tikai uz 15% demonstraciju, par-
spéja no nulles apmacitu politiku, kas izmantoja 100% demonstraciju.

PriekSapmaciba visvairak palidz, kad apstakli mainas. Kad testa vide apzinati tika nobidita prom
no apmacibas apstakliem (distribution shift), papildapmacita LBM prieksrociba palielinajas. Viena
simulaciju komplekta normalos apstaklos tas statistiski parspéja bazes modeli 3 no 16 uzdevumiem,
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bet nobiditos apstaklos — 10 no 16. Ta ka reala lietojuma apstakli gandriz vienmeér atskiras no ap-
macibas datiem, $1 noturiba, iespéjams, ir praktiski svarigakais rezultats.

Vairak prieksapmacibas datu palidzéja pakapeniski. Veiktspéja stabili auga, palielinot prieksap-
macibas datu apjomu, bez péksna ,emergenta” léciena parbauditaja méroga. Noderigi, paredzami,
bez dramas.

Tacu stasts par visparigu modeli bez papildapmacibas neizturéja. PriekSapmacits LBM zero-shot
rezima — bez konkreéta uzdevuma papildapmacibas — konsekventi neparspéja viena uzdevuma poli-
tikas. Viena neironu tikla spéja veikt daudzus uzdevumus bija reala, tacu ,vienkarsi pasaki robotam,
ko darit” Seit netika apstiprinats. Autori dalu problémas saista ar pieticigo valodas kodétaju.

Un ieguvumi bija pietiekami mazi, lai tos viegli nepamanitu — vai sajauktu ar efektu. Daudzi efekti
kluva redzami tikai ar neparasti lielu méginajumu skaitu un pienacigiem testiem. Autori tiesi raksta,
ka, nemot véra efektu izméru un troksni, pastav ievérojams risks, ka daudzi robotikas raksti méra
statistisku troksni. Vini ari atrada, ka ikdieniSka izvéle — ka dati tiek normalizéti — rezultatus ietek-
meéja vairak neka arhitektiiras izmainas, un priekSapmacibas normalizacijas kluda tika atklata tikai
péc vertésanas pabeigSanas.

Ko tas, visticamak, nozime

Drosais secinajums: liela meroga priekSapmaciba uz daudzveidigiem robotu datiem ir ists, vertigs
komponents. Ta samazina konkrétam jaunam uzdevumam vajadzigo datu daudzumu un padara poli-
tikas noturigakas, kad reala pasaule neatbilst apmacibai. Tas tieSam atbalsta virzienu, uz kuru lauks
liek likmes. Tacu ieguvumi ir méreni un nosaciti — parsvara péc papildapmacibas, vislabak redzami
apkopojuma un stresa apstaklos —, nevis gatava universala robota ierasanas.

Klusakais, iespéjams svarigakais secinajums ir metodologisks. Raksts faktiski piedava mérisanas
standartu: cik daudz pieradijumu vajadzigs, lai apgalvojumu par robota politiku varétu uzticami
pienemt. Un tas liek domat, ka dala publicéta entuziasma balstas parak mazos paraugos. Sads
korektivs laukam var biit vértigaks par vél vienu modeli.

Ko tas nepierada

Tas nav universals robots. Uzvaras demonstrétas konkrétai arhitektirai — diftizijas politikam —
péc uzdevuma specifiskas papildapmacibas, kontrolétos apstaklos un no teleoperétam demon-
stracijam; tas nav autonoms robots, kas péc komandas dara jebkuru jaunu darbu.

Tas neapstiprina zero-shot lietojumu. Bez papildapmacibas lielais modelis konsekventi nepar-
spéja viena uzdevuma bazes modelus.

Tas nav pieradijums ,emergentam lécienam”. Mérogosana uzlaboja rezultatus vienmerigi, bez
diskontinuitates.

Skaitli ir relativi un laboratorijas ietvara. Absoliitie panakumu raditaji apzinati tika noreguléti
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ap ~50%, lai salidzinajums biuitu jutigs; tie nav realas pasaules uzticamibas mérijums, un darbs
péta vienu arhitektiru viena laboratorija.

Tas neizskaidro, kapec konkréta politika izdodas vai neizdodas; vairaki uzdevumi, kuros lielais
modelis bija sliktaks, tiek zinoti, bet ne pilniba izskaidroti.

Tas nepasaka neko par drosibu, autonomiju vai ieviesanu arpus vértésanas stenda.

Cik pﬁrliecinoéi ir pierﬁdijumi?

Centralajiem salidzinoSajiem apgalvojumiem — ka papildapmaciti LBM apkopojuma parspéj no
nulles apmacitus modelus, prasa vairakas reizes mazak datu un ir noturigaki pie sadalijuma nobides
— pieradijumi ir stipri un neparasti labi kontroléti: akli, randomizéti, ar lielu paraugu, formali
statistiski testéti un ar cilveku vértéjumu kvalitates parbaudi. Seit metodologija ir pietiekami stipra,
lai galvenos secinajumus uztvertu gandriz tiesi.

Godigas atrunas autori pasi izcel. Kladu intervali ietver veértésanas nejausibu, bet ne apmacibas
nejausibu — divas viena modela apmacibas var dot jutami atSkirigas politikas, un §ivariacija statistika
nav ieklauta. Realajos uzdevumos bija 50 méginajumu katram, pietiekami vidéjiem efektiem, bet ne
vienmér maziem. Valodas nosacijums izmantoja pieticigu kodétaju, tapéc secinajumi par ,vienkarsi
pasaki, ko darit” var atskirties lielakas sistémas. Un ir ari atklati zinota normalizacijas klada, kas tika
atrasta péc eksperimentiem. Neviens no Siem punktiem neiznicina galvenos secinajumus, bet tie ir
tiesSi tas lietas, ko raksts apgalvo, ka lauks parak biezi ignoreé.

Avotu piezime tada pasa gara: Sis skaidrojums balstas autoru preprinta. Zurnala publicéto versiju
mums neizdevas iegit, tapéc iespéjamas izmainas starp preprintu un galigo rakstu nav parbauditas.

Kﬁpéc tas ir svarigi

»Robotu foundation modeli” ir fraze, kas gandriz aicina parspilét, un So pétijumu viegli nolasit abos
gravjos — ka triumfalu ,tas strada!” vai nicinosu ,tas viss ir parveértéts”. Preciza versija ir noderigaka
par abam: daudzveidigu datu priekSapmaciba dod realus, izméramus, bet mérenus ieguvumus — gal-
venokart mazak datu vienam uzdevumam un lielaku noturibu —, un veiktspéja ar mérogu uzlabojas
paredzami.

Dzilakais iemesls, kapéc raksts ir nozimigs, ir tas, ka ta stingriba tiek vérsta pret pasu lauku. Paradot,
ka istie efekti ir pietiekami mazi, lai pavirsa vértésana pazustu, un ka garlaiciga datu normalizacija
var bt svarigadka par gudru arhitektiiru, raksts argumenté, ka robotu maciSanas progresam vajag
daudz stingraku mériSanu. Darbs, kas savu uzticamibu izmanto, lai sargatu robezu starp rezultatu
un vélmi, dara ko retaku un vértigaku par kartéjo liderpoziciju.
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Iss kopsavilkums

Toyota Research Institute pétnieki apmacija ,large behavior models” — diftizija balstitas robotu poli-
tikas, kas priekSapmacitas uz aptuveni 1700 stundam daudzveidigu manipulacijas datu — un salidz-
indja tas ar viena uzdevuma modeliem, kas apmaciti no nulles, izmantojot neparasti stingru pro-
tokolu: akli, randomizeéti, lieli paraugi (~1800 reali un >47 000 simulacijas mégindjumu) un formala
statistika. Péc konkréta uzdevuma papildapmacibas lielie modeli vidéji darbojas labak, sasniedza
lidzvertigu veiktspéju ar aptuveni 3-5 reizes mazak konkreta uzdevuma datu un bija noturigaki,
mainoties apstakliem; veiktspéja gludi auga 1idz ar priekSapmacibas datiem. Tacu bez papildap-
macibas tie konsekventi neparspéja viena uzdevuma modelus, daudzi efekti bija tik mazi, ka tos
atklaja tikai lielais méginajumu skaits, un parasta datu normalizacijas izvéle ietekméja rezultatu
vairak neka arhitektiira. Tas ir stingrs, izmérits atbalsts robotu foundation modelu virzienam — ne
universals robots, ne zero-shot generalists un ne ,,emergents léciens” — plus ass bridinajums, ka dala
robotikas literatiiras var merit troksni.

Bez parspiléjumiem

Ko raksts parada: ripiga akla un statistiski jaudiga vertéjuma (1800 reali + >47 000 simulacijas
izpildijumu) daudzuzdevumu priekSapmacitas un péc tam papildapmacitas difizijas politikas ap-
kopojuma parspéj no nulles apmacitas; sasniedz lidzvértigu rezultatu ar ~3-5x mazak uzdevuma
datu; ir noturigakas pie sadalijuma nobides; veiktspéja gludi mérogojas ar priekSapmacibas datiem.

Kas ir ticams, bet nav pieradits: ka Sie ieguvumi paries uz daudz lielakiem vision-language-action
modeliem; ka gluda mérogosana turpinasies arpus parbaudita datu diapazona.

Ko tas neparada: universalu vai zero-shot robotu; kadu ,emergentu” spéju lecienu; konkrétu uzde-
vumu neveiksmju pilnu skaidrojumu; absolitu realas pasaules uzticamibu; drosibu vai autonomu
ievieSanu.

Galvenie ierobeZojumi: statistika neietver apmacibas palaidienu variaciju; 50 reali méginajumi uz
uzdevumu var nepamanit mazus efektus; viena arhitektiira un viena laboratorija; pieticigs valodas
kodetajs; péc vertéSanas atklata datu normalizacijas kltida; analize balstita preprinta, ne parbaudita
publicétaja versija.

Cik lielai jabuit lasitaja parliecibai? Augstai, ka priekSapmaciba plus papildapmaciba dod istus,
mérenus ieguvumus — ipasi datu efektivitaté un noturiba — un ka tie Seit izmériti neparasti ripigi.
Augstai ari par to, ka tas nav universals vai zero-shot robots un nav emergents léciens. Mérenai
par to, cik talu ieguvumi merogosies uz lielakam sistemam. Un ir vérts nopietni uztvert autoru
bridinajumu: efekti robotika var bt tik mazi, ka nepietiekami jaudigi pétijumi zino troksni.
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