
ا ر رسم�يً �ش �ن ع�ت John — لم �تُ م�ود�ت لمرا�ج

�د وا�د ر�ت �ج�ج �ي �ن ك�ش ا�ئ و�ن
اد والسلام�ة ا�ة الع�ة ا�ئ�ف مع م�ةطل�ب ار��ة الو�ف ، و�ف �ة المهارا�ة �ب ، ومك�ة �ة �ي �ف ر�ة؟ ال�ب �ي ا�ئ�ف ك�ث �ي و�ف و�ة وا�د �ف ل�ياس: ك�ي�ف �يعمل رو�ب ال اإ وا�ب ع�ف سوئ ال�ب

. عل�ي �ي�ة ال�ف اهرف ومس�ةوى ال�ب

/2026-10-29 · https://lab.alhajda.com/research/humanoid/jobs · )HUM-001( د�ة و�ة اله�ب د�ة · رو�ب �ب�ا�ث اله�ب مركرف ائ

�ت �ت �ي �ي د�ت كر�ت �ن ال�ن

�ةصر:  وا�ب الم�ف ر�ة؟ ال�ب �ي ا�ئ�ف ك�ث �ي و�ف و�ة وا�د �ف ل�ياس: ك�ي�ف �يعمل رو�ب ال اإ ر معسوئ ك�ج �ت مهارا�ت �ت �ج ��، ومك�ت �ن « �ن �ي�ن �� و»الم�ن �ن �د �ن ال�ج
�ت اس�ج ار المهار�ت الم�ن �ت و�ي �ي�ن ، ودما�ن لعن �ت اد وا�د.الو�ت ر�ة عل� ع�ة �ي ا�ة ك�ث �ة �ي وال �ةط�ب �يل ال�ب عف � �ةسث �ب  — عل� �ف�و �يسث

اس. ، و�ي�ةكلم مع ال�ف ار المهار�ة �ة طط، و�ي�ف ، و�ي�ف �ة �ي العر�ب هم الطل�ب �ب «: �ي�ف ا »م�س�ف �ة العل�ي �ة الط�ب

�ف راع�ي �ة�ج ائوامر �رك�ة للدف �ف ، و�ةُ عل�يما�ة را وال�ة : �ةعال�ج صور الكام�ي عل�َّم�ة عل« )VLA( ومهارا�ة م�ة -�ف �ة -لعف �ي�ة �ج »روئ مودف �ة الوسط� �ف �ة الط�ب

ا�ة ا�ف �ي مع ال�ب ود�ة ال�يوم: OpenVLA وπ0/π0.5 وGR00T N1.7، وائدوا�ة LeRobot ل�ب �ة مو�ب �ي �ة �ي �ةو��ة ��ة �ج م�ف مادف . �ف د�ي�ف وال�ي
.1،2،3،4وال�ةدر�ي�ب

لًا ع�ف �ة « �فصمم� مس�ة ر�ف سلام�ة ها »مسث ، و�ي�د� �ة �ي ا�ف �ي ال�ث معدل 50 مر�ة �ف �ف �ةعمل �ب �ي وال�ةوارف رف للمسث � عل�م معرف ا س�ياسا�ة �ة �ي �ة الد�ف �ة الط�ب
را�ف و�دهما(. �ب �ة �ف ام�ج �بس�يط �يُ ر�ف ر�ة و�ب اع�ي )دا�ئ كاء الاصط�ف وم�ة الدف طف م�ف

. �ة �ف �ي و�ة لكل و�ف اء الرو�ب �ف د �ب ع�ي . لا �ف �ة �ف �ي � الو�ف « لهدف �ة المكا�ف + »مل�ف سلام�ة موع�ة مهارا�ة + معر�ف د�يد�ة = م�ب �ة �ب �ف �ي كل و�ف
�ةطل�ب كل مر�ل�ة . �ة ار الس�ف �ي�ف ← مساعد�ة ك�ب �ف ل�ي�ف �ف عف م�يع و�ة �ي ← �ة�ب ا�ف ل الم�ب رد و�ةوص�يل دا�ف اد ← �ب رسث ال واإ �ب �ة : اس�ة �ي�ب الوا�ةع�ي ر�ة ال�ة

. �ة �ة ر م�ف المر�ل�ة السا�ب �ير سلام�ة ائك�ث ادًا و�ةدا�ب ع�ة

ر�ن سلام�ت ا�ت وم�ش �ت لا�ش ��ج : �ش �ت �ي �ن 1. ال�ج

�ت �ت علالط�ج �ن ا �ت عملال�ترددمادن �ي�ن �ت �تو��تائ ال�ئدوا�ت الم�ن

: 3. الدما�ن

م���ن
ط�يط، ، ال�وار، ال�ة�ف �ي هم الكلام العر�ب �ف

عل� ر� ما �ي�ف ، سث ار المهار�ة �ي �ة ا�ف
ٍ وا�ف �ة�ث �ة + �فس�ف الس�ا�ب

ا م�دود�ة م�ل�يً
30م�س�ف + Whisper لل�ةعر�ف عل� الكلام

2. المهارا�ت /
VLA

ل� �رك�ة م�ة اإ عل�ي م�ف الصور�ة وال�ة
،» �ةط الكو�ب د�ي�ف )»ال�ة �ف وال�ي راع�ي الدف

اع�ة 3«( ل� ال�ة ر اإ »ائسث

رف �اسو�ب الرو�بو�ة10–30 هر�ة
)Jetson(

Jetson AGX رف عل� GR00T N1.7 ≈28 هر�ة
Thor3π0.5 2؛OpenVLA 1؛ACT/Diffusion ؛

LeRobot ي� �4ف

�د دف ائهدا�ف1. ال�ج �ي �ف �ف �ف و�ة �ي وال�ةوارف المسث
اصل الم�ف

+ ) اس�ة رف )الس�ي 50 هر�ة
) رف )الم�ر�ك لوهر�ة 1 ك�ي

�ير + ال�اسو�ب الصعف

م�ة�كما�ة الم�ركا�ة
MuJoCo Playground م�ف RL 14س�ياسا�ة

ر�ن �فالم�ش ، كسث �ة ط�ة و�ة والم�ف �دود السرع�ة وال�ة
ا�ف الطارىئ — �يمل�ك ر الاإ�ي�ة الس�ةوط، رف

ر�ة �ي الكلم�ة الائ�ف

م صل�ة +دا�ئ �ف ر�ة م�ف دا�ئ
ر �ب �ة ام�ج �بس�يط م�ف ر�ف �ب

اع�ي كاء اصط�ف لا دف ا، �ب م�ف �ةصم�ي

) �ت ها الرسم�ي �ا�ت ها )م�ن ص�ن ا م�ن �ن �ت ��ت �تو��ت ال�ت�ي �ت �ج الم�ن مادن ال�ن

OpenVLAA100 طا�ة�ة دام 64 �ب اس�ة�ف ا�ة Open X-Embodiment �ب ا�ف �ي �ة م�ف �ب �ب عل� 970 ائل�ف �ل�ة ارا�ة معامل، دُر� : 7 مل�ي

�ةط م�ف المعاملا�ة ر 1.4% �ف �ي� ط LoRA �يعف �ب صف د�يد �ب و�ة �ب � لرو�ب �ف �ي .1لمد�ة 15 �يومًا، و�يمك�ف �ةك�ي
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π0.5و π0-FASTو π0، و�ةا�ة ا�ة الرو�ب ا�ف �ي ر م�ف 10 اآلا�ف ساع�ة م�ف �ب �ة عل� ائك�ث �ة مدر�ب ا�ف ائساس�ي  )Physical Intelligence(: ائورف
ط الكامل �ب ر م�ف 22.5، والصف ـLoRA ائك�ث ط �ب �ب ، والصف �ة اكر�ة رسوم�ي ا�ي�ة دف ا�ب �ي�ب ر م�ف 8 �ب ا�ج ائك�ث �يص Apache-2.0؛ الاس�ةدلال �ي��ة �ةر�ف �ب

ر م�ف 70 .2ائك�ث
GR00T N1.7يد�يو� ا عل� 20 ائل�ف ساع�ة م�ف �ف ً �يصف �ب ائ ارا�ة معامل، دُر� ـ3 مل�ي ر�ي�ة �ب سث و�ةا�ة ال�ب �ةو� للرو�ب �ج VLA م�ف مودف  )NVIDIA(: �ف

ر. الكود ائك�ث ط 40 �ف �ب ر والصف ائك�ث ا�ي�ة �ف ا�ب �ي�ب ا�ج 16 �ب رف عل� Jetson AGX Thor؛ الاس�ةدلال �ي��ة �و 28 هر�ة �ف ، و�يعمل �ب رىي سث �ب
دام ل ائىي اس�ة�ف �ب رو�ها �ة ع John سث �ب ائ�ف �يرا�ب ص�ة NVIDIA Open Model License — �ي�ب ر�ف ا�ف �ب Apache-2.0 والائورف

ارىي .�3ة�ب
LeRobot،وال د، �يد �ة�كم، �ب ا�ئ راع �ة عد )دف ال�ة�كم ع�ف �ب ا�ة �ب ا�ف �ي مع ال�ب د �ب �ة Apache-2.0 �ةو�� �ب  )Hugging Face(: مك�ة

ا�ة مو�د�ة و�ةدر�ي�ب س�ياسا�ة ACT وDiffusion وπ0 وGR00T وSmolVLA، و�ةدعم ا�ف �ي �ة �ب عف ارا�ة VR( وص�ي طف ا�ة ل�ف ا�ف واإصف
Unitree G14LeRobot راع�ي�ف وم�ةكامل مع الدف عد �ب �ة لل�ة�كم ع�ف �ب س� مو�ث� �ف .5. وBerkeley Humanoid Lite �ف

ا �ي�ن اء )المر�ل�ةرائ �ي الائسث �ي�ف الاإمسا�ك �ب �ف �فصف دائ VLA ��ي �ب . �ف �ة رم�ب �يماءا�ة م�ب ا�ج كلامًا واإ د �ي��ة ل VLA ائصلًا؛ المرسث عف� سث �ي الاإصدار الائول لا �ف : �ف
.Thor راء دل سث ر �يعمل عل� Jetson Orin �ب �ي �ج صعف مودف �ف دائ �ب �ب (، و�ف ا�ئ�ف �ة م�ف الو�ف �ي ا�ف ال�ث

د�يد�ت علم الرو�جو�ت مهار�ت �ج : ك�ي�ن �ي�ت �ت المهارا�ت �ج 2. مك�ت

د�يد�ة عملًا �ة �ب �ف �ي �ة و�ف ا�ف عل اإصف ا �ي�ب . هدف �ة �س�ب الطل�ب �ب ار م�س�ف م�ف المك�ة �ة ، و�ي�ف �ة �ب ا�ف للمك�ة صف م �ةُ ر و�دها �ث �ب �ة �ف ل�ة �ةُ �ة « مس�ة م�ة كل مهار�ة »�رف
دل »س�ر«. �ياس �ب لًا لل�ة ا�ب ا �ة دس�يً ه�ف

ا�ت كل مهار�ت مكو�ن

.») �ةط�ة ل�)�ف _اإ («، »ام�ثِ ر�ف �ةط)عف («، »ال�ة ل�)مكا�ف ر_اإ ل »ائسثِ (: م�ث ها م�س�ف �ة )ل�يس�ةدع�ي �ي العر�ب الاسم والوص�ف �ب
ا�(. �ب �ف �ف ��ة )كاسث ها �ف�ب �ف عر�ف ائ لها، وك�ي�ف �ف �ب ً�ا �ة �ب ائ�ف �يكو�ف ص��ي ا �ي�ب هاء: مادف �ة دء والا�ف روط ال�ب سث

ها وط عل�ي �ب �ج VLA مصف مودف ر�ي�ة )ACT/Diffusion(، ائو �ف سث ل�َّد�ة م�ف عرو�ف �ب اس�ة م�ة ، ائو س�ي �ة رم�ب سها: �رك�ة م�ب �ف اس�ة �ف .4،2الس�ي
� المهار�ة �ة�د�يدًا. �ة عمل مسمو��ة لهدف ط�ة «: ائ�ةص� سرع�ة و�ةو�ة وم�ف لا�ف السلام�ة »عف

.)John � ر� �ةر��، �ي�ة �ة ار �ف ع�يل )مع�ي �ف ل ال�ة �ب �ة�ي عل� الائ�ةل �ة �ي و�ة ال��ة �ي الم�اكا�ة و20 عل� الرو�ب �ة �ف ر�ب : 50 �ة�ب ارا�ة �ب �ة موع�ة ا�ف م�ب

ا�ج المهار�ت �ت �ن ط اإ �ن

ر�ي�ت �ش �ة LeRobotعرو�ن �ج عف ل 50–200 عر�ف للمهار�ة �بص�ي د ائو VR( و�يس�ب ا�ئ راع �ة عد )دف و�ة ع�ف �ب ل �ي�ر�ك الرو�ب � عف .4،5: مسث

�ي الم�اكا�ت ر �ن �ي ك�ش ل الوا�ةع�ت �ب �ف الائعطال �ة ا�ة و�فكسث ا�ف �ي �يد ال�ب رف ا�ف ل�ف اء�ة والائماك�ف والائورف ر الاإصف �ي �ي عف �ي MuJoCo مع �ة د العرو�ف �ف ع�ي .14: �ف
در�ي�ج �ير 1.4% م�ف�ت �ي عف �ة ط الكامل �ب �ب �ة ائداء الصف �ج VLA )OpenVLA �ي��ة مودف ط LoRA ل�ف �ب ، ائو صف المهار�ة اص�ة �ب ر�ة �ف �ي : س�ياس�ة صعف

) .1المعاملا�ة
�ت وا�ج �يم و�ج �ي �ت .�ت ارا�ة السلام�ة �ب �ة ها وكل ا�ف �ة عل�ي �ف ا� م�ة �ب �ة �ف س�ب �ة �ف ارف �ة ا ا�ب دف لا اإ دم�ة اإ ل المهار�ة ال�ف : لا �ةد�ف

.�ت���ي�ن م��تمر د�يد�ة ا�ة �ةدر�ي�ب �ب ا�ف �ي � �ب ( و�يص�ب �ة �ف رف و� ائو ائصوا�ة م�ف لا و�ب ل )�ب َّ� س�ب �ي الم�يدا�ف �يُ ل �ف سث : كل �ف

�ةدرس م�ن ال�و�ت عد للمهام الصع�ب رىي ع�ف �ب سث ل �ب � عف ل�ي ومع� مسث رف ها الم�ف و�ة �يع رو�ب �ب رف1X :27 �ة �ة : ائىي مهار�ة لم �ة�ب دا�ي�ة ل�ك م�ف ال�ب دف � �ب . �ف��ف �فصر�
. دف َّ� �ف �ف رىي ائو لا �ةُ سث را�ف �ب سث اإ دف �ب َّ� �ف �ف �ة �ةُ وا�ب ال�ب
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ار ال��ن ل� رعا�ي�ت ك�ج ال اإ �ج �ت : م�ن ال�س�ت �ن ا�ئ ار��ت الو�ن 3. �ن

. �فعط�ي لكل عل�ي �يل �ف عف �ة م�دود�ة · 5 �ةسث �ي دا�ف �ة م�ي ر�ب ر · 4 �ة�ب �ب �ة �ج م�ف مودف دم�: 1 �ب��ث عل� الور�ة · 2 م�اكا�ة · 3 �ف ىي �فس�ة�ف �ي�ة الدف اهرف سل�م ال�ب
. �ي�ف �ف��ف ا، وائ اع�ة عالم�يً �ي�ف وصل�ة الص�ف : ائ �ف �بصرا��ة و�ي�ي �ة مس�ة �ف �ي و�ف

�ت �ن �ي �يالو�ن ا�ن اد ال�إصن اع�ت�دود ال�لام�تالع�ت ا(�ن��نالص�ن د�ير�ن �ت م�ت� )�ت

ال �ج �ت 1. اس�ت
اد رسش واإ
د )»مرسث

د�ة«( اله�ب

ا�ف ر�ة �ة �ب كما ه�ي + كام�ي �ئ ال�ف
؛ لا ا�ة + سماع�ة و�ف + م�يكرو�ف

�ة لائ�يدٍ ماهر�ة �ا�ب

، لا �ة م�دد�ة ط�ة ، م�ف سرع�ة ≥ 0.5 م/�ث
، لو��ة رىي سث ر�ف �ب ، مسث سدىي �ةلام� �ب

» �ةكلم مع اآل�ة �ف�ة �ة »ائ

د �ة )س�ف �ي دا�ف ار�ب م�ي 4 — �ة�ب

، رو�بو�ة �ة �ي مطار المد�ي�ف �ف
) 28،29ال�رم�ي�ف

— 2
م�اكا�ة

ر 2027، �ب �ة �ج م�ف مودف �ف
�ةص�ف �ة م�ف �ي دا�ف �ة م�ي ر�ب �ة�ب

2027

و�ن رد الر�ن 2. �ج
ل و�توص�يل دا�ن

ا�ن�ي الم�ج

را�ئط، ، ل�يدار لل�ف را عم�ة كام�ي
�ة �مل، �ي �ف /ص�ي دو�ة ص�ف

ر طار�ي�ة ائك�ب �ب

اس، ا�وئ �ةر�ب ال�ف �ب ، �ة �مول�ة م�دود�ة
�ةد د �ف ، �ةو�ة�ف ع�ف ممرا�ة م�دد�ة

ال�ةو��ي�ف

اورف 100 Digit — 5–4 �ة�ب
GXO دو�ة لدى 23ائل�ف ص�ف

— 1

�ب��ث
�ة �ئ �ة 1؛ ال�ف �ف �ي ا� الو�ف �ب عد �ف �ب

�ة �ف �ي �ف ا �ف ً راصف �ب �ة�مل ائعف
ا�ج اد�ي�ة �ة��ة �ةط، والص�ف �ف

�ة �ج �ئ ال�ف

م�يع �ج 3. �ت
�ي�ن �ن ل�ي�ن �ن عن و�ت

�يا�ف ائو �يدا�ف وارف ا�ف م�ة صف ا�ب �ة
، كام�يرا�ة معصم، ا�ف ماهر�ة

VLA ج� مودف �اسو�ب ائ�ةوى ل�ف

�ة ا� ائو مسا�ف �ة�ف ، ائ �ةو�ة �ة�بصف م�دود�ة
ار �ب �ة ار، ا�ف ع�ف العمال ��ة� �يصدر مع�ي

كل مهار�ة

BMW ي� ار�ب �ف 4 — �ة�ب
Airbus24،25و

— 1

�ب��ث
عد �ب ائ 2028 �ف

ار 4. م�اعد�ت ك�ج

ال��ن
، �ساسا�ة ا�ف �يدا�ف ماهر�ة

�ة صوص�ي لم�، كام�يرا�ة �ب�ف
�ة م�ل�ي

؛ دا�ي�ة �ي ال�ب ا� �ف �ف اد للائسث س�ف ع ولا اإ لا ر�ف
�ة واس�ةدعاء الائهل �ف �ي �ف اول�ة �ف ر وم�ف ك�ي دف �ة

و�ةا�ة ار ISO 13482 للرو�ب �ةط؛ مع�ي �ف

�ة ص�ي �ف 21السث

�ةط ا� 56% �ف �ب 2–3 — �ف

د�يد�ة �ة �ب ل�ي رف �ي مهام م�ف �26ف
— 1

�ب��ث
�ةط ��ة� 2029 �ب��ث �ف

عل� الائ�ةل

ا دائ ه�ن �ج اد — �ن ال وال�إرسش �ج �ت 1. ال�س�ت

�ي ود �ف �ة الائ�ةر�ب للطل�ب المو�ب �ف �ي ، ولا �مل ولا �ةلام�. وه�ي الو�ف و�ي�ة ، والائر�ف مس�ة �ة والاإ�يماء�ة �ي العر�ب �ي الكلام �ب م�ة �ف �ي ا: ال�ة لمادف

.28،29المملك�ة
. �ف ار و�ة�و�يل لمو�ف دف ، اع�ة ر�ة �ة �ةص�ي �ة ا�، مرا�ف ار�ة للا�ة�ب سث ، اإ �ة المكا�ف �ة م�ف �ةاعد�ة معر�ف ا�ب �ب ، اإ ، �ةر��ي�ب ا�ة للم�ة�د�ث �ف : ال�ة المهارا�ة

ط�ة المر�ل�ة 1( كل ص��ي� )م�ف �ف سث ا �ب �يً الاً عر�ب �ي�ب 20 سوئ ار و�ي�ب �ي 10 ائم�ة .31المعلم: �يمسث

�ي ا�ن ل الم�ج رد وال�توص�يل دا�ن 2. ال�ج

الاسم. ص �ب �ف ر�ف لسث ، �ةسل�يم عف �ةط�ة ها�ب ل�ف ، الدف م�ة ا�ئ ال�ة � �ب �ة ار�ف را وم�ة الكام�ي : مس� ر�ف �ب المهارا�ة
) وع�ة �ة مط�ب ك�ي �ي لاس�ة م، �ةروس �ب �ة �ب )16 ك�ب �ئ م ال�ف و�ة �ب��ب : رو�ب مها7الصد�ة �ة �ب��ب �ف �ي � الو�ف ؛ هدف اد�ي�ة المس�ةودعا�ة  لا �ي�مل ص�ف

. �ة �ف �ي �ف را�ف �ف رد �بصرىي و�ةوص�يل ائورا�ة وائعف : �ب �ة �ب �ئ ال�ف ر�يكًا. ما �فس�ةط�يع� �ب �ة �ج ائو سث �ئ ا�ج ال�ف �ة�ي �ة��ة �ي ال��ة

ال مسود�ة ا؛ ISO 25785-1 ما رف ك�يً ام�ي �ة د�ي�ف �ف وارف و�ةا�ة الم�ة الرو�ب ا� �ب ور �ف سث ار م�ف عد مع�ي د �ب : لا �يو�ب .22السلام�ة

�ي�ن �ن ل�ي�ن ال�ن عن م�يع وال�ت 3. ال�ت�ج

ا �ف عروصف وط �ب �ب �ج VLA مصف مودف ل �ف ا �يد�ف . ه�ف ررف ، �ف �ة كر�ةو�ف �ئ ع�ب ع، �ة �ةاط ووصف : ال�ة .1،2،3المهارا�ة
ار�ب الائول� ا�ف لل�ة�ب �ي ا�ف )BigClaw( �يك�ف ا Berkeley ال�ال�ي صف ا�ب اد: �ة �ةل.6الع�ة روع �ب��ث مس�ة د الماهر�ة مسث ، وال�ي

Airbusو BMW ار�ب لدى �ي مر�ل�ة �ة�ب ا �ف ال�ة .24،25الوا�ةع: ��ة� Figure وUBTech ما رف
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�تط ار ال��ن — �ج��ش �ن 4. م�اعد�ت ك�ج

اد س�ف ع ائو اإ � — دو�ف ائىي ر�ف �ب �ة د س�ةوط مسث � الائهل ع�ف �ي �ب �ف ، �ة �ة �ف �ي �ف را�ف �ف اول�ة ائعف الكلام، م�ف المواع�يد والائدو�ي�ة �ب ر �ب ك�ي دف � ائولاً: �ة ما �فسم� �ب
. سدىي �ب

�ة �ي �ة الط�ب هرف �ي الائ�ب �ف �ث « و�يس�ة سدىي و�ة مساعد �ب �ةل« و»رو�ب �ف ادم م�ة و�ة �ف �ي�ف »رو�ب �ة �ب ر� ر: ISO 13482 �ي�ف ا ال�دف ؛ ائىي مساعد�ة21لمادف
. �ة ر�ب ل ائىي �ة�ب �ب ا �ة �يً و�ف ا�ف ا �ة �ةً ا�ج �ة��ة �ةو� �ي��ة ال م�ف �ي المملك�ة — سوئ �ة �ف �ي �ة الط�ب هرف �يم الائ�ب طف �ف ل �ة سد�ي�ة �ةد �ةد�ف �ب

ل. رف لا�ة الم�ف �ي �ي�ف ل�ةس�ب رف ، ولا �ة�ف هارف �ة الصور�ة والصو�ة عل� ال�ب : معال�ب �ة صوص�ي ال�ف

�� �ن �د �ن و�ت ال�ج � �ن �ن �ي : ما �نصن �ت �ن �ي اد لكل و�ن 4. الع�ت

�ت ا�ن �نال�إصن ا�ئ �تالو�ن �ي ر�ي�ج �ت �ت ال�ت كل�ن ال�ت

Jetson Orin NX 16GB)ا �ي�ة وصو�ة م�ل�يً ا�ئ�ف )روئ 95512 $كل الو�ف

م �ف ا�ف + سماع�ة ومصف ر�ة ا�ئ�فكام�ي 11412 $كل الو�ف

)BigClaw( ا�ف �بس�يطا�ف صف ا�ب �ي�ف2، �3ة �ف 726 $ للا�ث

ر�ة( �ي �ج VLA الك�ب مادف Jetson AGX Thor4 ،3$ 5,49913 )ل�ف

�ة �مل �ي �ف را عم�ة + ل�يدار + ص�ي د�ير2كام�ي �ة  500–900 $�ة

ا�ف + �ساسا�ة لم� �ةل3، �4يدا�ف ماهر�ة روع �ب��ث مس�ة مسث

ا. �يً دا�ف لها م�ي �ب �ة ال�ة�ي �ة �ف �ي � الو�ف �ب �ف ل ائ�ف �ة �ب �ة �ة �ف �ي اد و�ف �ةرىي ع�ة سث : لا �ف اعد�ة ال�ة

؟ عل ال�آ�ن �ن ا �ن 5. مادن

. �ة �ب �ئ �ج ال�ف مودف لها ل�ف �ة �ف م �ف ( �ث �ي �ف �ة ر�ير ال�ة �ة ر ال�ة طف ها عل� المعال�ج — ا�ف ا �ةدر�ي�ب �ف دائ ا )�ب �ف اص�ة �ب �ي �ف اس�ة مسث ه�ي المر�ل�ة 2: س�ي �ف �ف
. ارا�ة �ب �ة ، مع ا�ف �ة رم�ب ، كلها م�ب �يماء�ة د: 6 مهارا�ة كلام واإ �ة المهارا�ة v0« للمرسث �ب �ي »مك�ة �ف �ب �ف

اد. راء ائىي ع�ة ل سث �ب مع العرو�ف �ة ط �ب �ةعلم �ف �ي الم�اكا�ة ل�ف �يص �ف د ر�ف ا�ئ راع �ة دف ر�ب LeRobot �ب �ب �ف
. �ة اعف ا�ف GR00T، والص�ي �يص ائورف ، �ةر�ف �ة المهارا�ة وا�ب ار �ب ، مع�ي �ة �ي �ف ع: ال�ب John �يرا�ب

المصادر

 : رو�ف StanfordOpenVLA: An Open-Source Vision-Language-Action Model )7B, 970k episodes, 64×A100 وBerkeley وTRI واآ�ف
× 15 days( — https://openvla.github.io/ )2024-06-13(

 :Physical Intelligenceopenpi — π0 / π0-FAST / π0.5 open weights, Apache-2.0, GPU requirements — https://github.com/
Physical-Intelligence/openpi )2026-10-29(

 :NVIDIAIsaac GR00T N1.7 — open VLA for humanoids )3B, ~28 Hz on Jetson AGX Thor, SONIC whole-body control( —
https://github.com/NVIDIA/Isaac-GR00T )2026-10-29(

 :Hugging FaceLeRobot — datasets, teleoperation, ACT/Diffusion/π0/GR00T/SmolVLA policies )Apache-2.0( — https://
github.com/huggingface/lerobot )2026-10-29(

 :UC Berkeley Hybrid RoboticsBerkeley Humanoid Lite Docs — locomotion and teleoperated manipulation, lerobot
integration — https://berkeley-humanoid-lite.gitbook.io/docs )2026-10-29(

 :UC Berkeley Hybrid RoboticsBerkeley Humanoid Lite BOM )Google Sheet: actuators $188.69 / $136.36, robot total
$4,350.59, Amazon/Digikey links( — https://docs.google.com/spreadsheets/d/1AQEHcH_nPkXYfor2-

h7bwNIUMmsePtAm53epnsWgZXc/edit?usp=sharing )2026-10-29(
 :)RSS 2025( رو�ف -ChiDemonstrating Berkeley Humanoid Lite )arXiv:2504.17249( — under $5,000, cycloidal 3D واآ�ف

printed gearboxes, zero-shot sim-to-real — https://arxiv.org/abs/2504.17249 )2025-04-24(
 :MotariToddlerBot BOM — Jetson Orin NX 16GB $955, cameras, speaker — https://motari.io/r/toddlerbot )2026-10-01(
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 :) �ة /humanoidversusOn-Robot AI: Jetson Thor dev kit $5,499 — https://humanoidversus.com/guides )ائسعار NVIDIA الرسم�ي
on-robot-ai-jetson-thor-small-models )2026-10-16(

 :)RSS 2025( رو�ف — )Google DeepMindMuJoCo Playground )Berkeley Humanoid < 15 min, G1 < 30 min on 2× RTX 4090 واآ�ف
https://arxiv.org/abs/2502.08844 )2025-02-12(

 :ISOISO 13482:2014 — Safety requirements for personal care robots )to be replaced by ISO/FDIS 13482( — https://
www.iso.org/standard/53820.html )2026-10-29(

 :ISOISO/CD 25785-1 — Safety for dynamically stable industrial mobile robots )draft( — https://www.iso.org/standard/
91469.html )2026-07-08(

 :Agility RoboticsAgility Unveils Digit 5 )65,000+ hours, 100,000+ totes at GXO( — https://www.agilityrobotics.com/
content/agility-unveils-digit-5-humanoid-robot-built-for-cooperatively-safe-work-at-scale )2026-09-15(

 :Figure AIF.03 Arrives at BMW )logistics parts sequencing, Helix 02( — https://www.figure.ai/news/f-03-at-bmw
)2026-06-30(

 :ForbesAirbus Buys Robots From UBTech )Walker S2 pilot( — https://www.forbes.com/sites/johnkoetsier/2026/01/19/
humanoid-robots-building-airplanes-airbus-buys-robots-from-ubtech/ )2026-01-19(

 :ForbesFigure Helix 2.5: home-task success 9% → 56% in unseen homes — https://www.forbes.com/sites/johnkoetsier/
2026/09/21/figures-billion-dollar-physical-ai-bet-delivered-a-6x-jump-in-robot-chore-success/ )2026-09-21(

 :The Inference1X NEO — remote human operator behind the hard chores — https://theinference.org/article/1x-sells-
the-first-home-humanoid-at-20-000-with-an-employee-behind-the-hard-chores )2026-10-18(

�ة مال:  �ف �ةص��ي �ي مطار المد�ي�ف د« �ف ك�ي »س�ف �ي للمساعد الدف ر�ي�ب �يل ال�ة�ب عف �ف ال�ةسث �ي /https://maaal.com/news/details — �ةدسث
%D8%B1%D8%A6%D9%8A%D8%B3-%D8%A7%D9%84%D9%87%D9%8A%D8%A6%D8%A9-

%D8%A7%D9%84%D8%B9%D8%A7%D9%85%D8%A9-%D9%84%D9%84%D8%B7%D9%8A%D8%B1%D8%A7/
)2026-05-09(
 :Gulf NewsSaudi Arabia deploys AI-powered multilingual robot for pilgrims at two holy mosques — https://

gulfnews.com/world/gulf/saudi/saudi-arabia-deploys-ai-powered-multilingual-robot-for-pilgrims-at-two-holy-
mosques-1.500540029 )2026-05-14(

 :) رو�ف /Radford( OpenAIRobust Speech Recognition via Large-Scale Weak Supervision )Whisper( — https://arxiv.org واآ�ف
abs/2212.04356 )2022-12-06(

 : د�ة �ب�ا�ث اله�ب د�ة — المر�ل�ة 1: �ب��ث و�ةصم�يم وم�اكا�ة )55 مصدرًا(مركرف ائ و�ة اله�ب /https://lab.alhajda.com/research/humanoid — رو�ب
)2026-10-27(
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