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Abstract

We present the design of «Murshid Al-Hajda», an Arabic-speaking reception and guide humanoid built on

the open-source Berkeley Humanoid Lite platform. The robot pairs a 22-actuator, 3D-printed body with a

three-layer control stack: Mohsen, an Arabic language model, for dialogue and task planning; a skills layer

based on open vision-language-action models (OpenVLA, π0/π0.5, GR00T N1.7) trained from teleoperated

demonstrations with LeRobot; and reinforcement-learning locomotion policies, all bounded by an

independent safety supervisor. We describe a staged job roadmap (reception, in-building inventory and

delivery, light assembly, elder-care assistance) with explicit hardware, safety limits and readiness levels, a

bill of materials of about USD 5,540 per unit (USD 6,647 with 20% contingency) and a five-unit pilot batch at

about USD 7,412 per unit. In simulation we reproduce stable walking of the open Unitree G1 model with a

published policy, and report an honest CPU-only baseline for training our own policy with Augmented

Random Search, together with the GPU budget needed to train a deployable policy with MuJoCo

Playground. No hardware has been built yet; this is a draft for internal review.

ص المل�ن

. �ةو��ة ص�ة Berkeley Humanoid Lite الم�ن � عل� م�ن �يً �ن ، م�ج �ة �ي �د �ي�ةكلم العر�ج �ل وال�إرسث �ج �ة � للاس�ة ر�يً سث � �ج و�ةً د�ة«، رو�ج د الهحج �ةدم �ةصم�يم »مرسث �ن

�ة مه�را�ة �ة ، وط�ج �ة �ي �لعر�ج ط�يط �ج « للحوار وال�ةحن : »محس�ن ��ة �ة لا�ث ط�ج لًا مع مكدس �ةحكم م�ن �ث عن ـ22 مسث ودًا �ج وعً� مرن سدًا مط�ج و�ة �ج مع الرو�ج �يحج
ر�ن سلام�ة عً� مسث م�ي ، �يحدّه� �ج رن �ل�ةعلم المعرن �ي �ج عد، وس�ي�س��ة مسث �ل�ةحكم ع�ن �ج �ج م�ن عرو�ن �ج درَّّ �ةو��ة �ةُ عل م�ن -�ن �ة -لعن �ي�ة �ج روأ م�دن �ة عل� �ن �ي �ن م�ج

�ج مح�ك��ة ��أ �ة ، و�ن حو 5,540 دول�رًا للو�د�ة �ن م�ة مواد �ج ��أ ، و�ة �ة ه� الص�د�ة �ي�ة �هرن ه� و�ج �ده� و�دود سلام�ة ع�ة �ة �ج ��أ�ن م�ةدر�ج �رط�ة وطن �ةل. �نعر�ن �ن مس�ة
. �ة ل�ي ع�ة الدا�ن � مسود�ة للمرا�ج عد؛ هدن �د �ج ِ اأ�ي ع�ة �ن �ج . لم �ن �ة اأول�ي

دم�ت 1. الم�ت

�ن �جسرع�ة �ن حن �ن ، وال�أسع�ر �ة ح�ث مه� لل�ج �ي 2025، معطن � �ن م ع�لم�يً ر�ي ك�مل الححج سث و�ة �ج �يع�ة �نحو 7,000 رو�ج �31ج
رك��ة �ي السث �ن �ج ل �ة ��ج �ي الم�ة . �ن

�ن �ة والحرم�ي �ي مط�ر المد�ي�ن �ة �ن �ي �د صو�ة رسث و�ة��ة اإ رّ�ج المملك�ة رو�ج م� �ةحج �ن �ي �ي�ة اأولً�، �ج رن ل�ي حج ر� للاإ�ن �يد28،29الك�ج ر�ي م�ن سث و�ة �ج ر رو�ج . �نس�أل: م� اأصعن
ع�د�ة �ةصم�يم؟ ر� دو�ن اإ ��أ�ن اأ�ن �ء�، وك�ي�ن �ي�ةوسع لوطن �ن �ي السعود�ي�ة �ج ر �ن �ي ر�ي�ة صعن ع �ن �يس�ةط�ي

� و�يً � لعن ً �ج مودن ر�جط �ن ر�ة« �ة �ي ��أ�ن ك�ث سد وا�د ووطن �ة »�ج �ي �ن �؛ )2( �ج �ر�يً �ةو� �ةحج �د م�ن د�ة« عل� ع�ة د الهحج �ة »مرسث ر�ير: )1( مواص�ن �ة ا ال�ة مس�هم��ة هدن
ع�ة م�ن 5 �ج ود�ن مودن �ة ل�ن ��ج و�ةكل�ن �ة �ن ط�ة اإ ؛ )4( �ن �ي�ة صر�يح�ة �هرن مس�ةو�ي��ة �ج ��أ�ن �ج �رط�ة وطن ؛ )3( �ن �ةو��ة وس�ي�س��ة �رك�ة �ج VLA م�ن م�دن �ن � �ج �يً عر�ج

. �ة ��ج و�ة�ي�س ص�د�ة لحدود الحوس�ج �ة ل�ة ل�إع�د�ة ال�إ�ن ��ج �ج مح�ك��ة �ة ��أ �ة ؛ )5( �ن و�دا�ة
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ا�ت صل�ت عمال دن 2. اأ

ر م�ن المح�ك��ة �سث �ةل م�ج وع�ة و�ن ر�ي�ة مط�ج �أ�ةل م�ن 5,000 دول�ر وعل�ج �ةروس دا�أ : Berkeley Humanoid Lite �ج �ةو��ة و�ة��ة م�ن رو�ج
.7للوا�ةع

RTX ة�ي� ط��ة �ة عل� �ج �ة �ي �ي اأ�ةل م�ن 15 د�ة �ي Berkeley Humanoid �ن : MuJoCo Playground �يدر�ج مسث �ةعلم الحرك�ة
ط��ة�ة وا�د�ة409014 �ة عل� �ج �ة �ي �ي 15 د�ة �ةل �ن لًا لل�ن ��ج � �ة �يً ور�ة �ةدر�ج مسث سث �ة م�ن 16، ووص�ن

ح�ث �ل�ج �ة �ج ط�ي �ة اأ�ن س�ي�س��ة �ن �ج ، وARS �ي�ث
MuJoCo س عل� مه�م ��ن �ن �ي �ة وا�أ .17العسث

VLA: OpenVLA ج� م�دن ر�ي�ة2 و�1π0/π0.5ن سث و�ة��ة ال�ج ��ة وال�ةدر�ي�ج3 وGR00T N1.7 للرو�ج ��ن �ي وم�ة LeRobot لل�ج طن .4، وم�ن

��ة �ي س�ة �ي اللو�ج : Digit �ن �ع�ي ر الص�ن سث ال�ن
23BMW ي� �ي 24Airbus، وFigure �ن ً� )56%25، وUBTech �ن ال صع�ج ل م� رن رن ؛ والم�ن

)�� حج .�26ن

ا�ت دام والم�تطل�ج 3. �ال�ت الاس�ت�ن

. ود م�ةوسط�ة ؛ �سث و�ي�ة ؛ اأر�ن مس�ة دم�ة �مع��ة ومع�ر�ن وم�ة���ن وص�ل��ة �ن ل �ج : مدا�ن �ة �أ �ي ال�ج
. �ن ، �ةحو�يل لموطن ر�ة �ة �ةص�ي �ة ��، مرا�ن �ر�ة للا�ةحج سث ، اإ �ة المك��ن �ة م�ن �ة�عد�ة معر�ن �ي �ة عر�ج ��ج �ج ، اإ : �ةر��ي�ج ��أ�ن الوطن

. �ة �ي ��ن ��ن ط�ر�أ اأ�ةل م�ن 100 ملل�ي �ث �ي�ة ؛ اإ حً�؛ و�ةو�ن س�ع�ة � صح�ي �يً الً� عر�ج �ي�ج 20 سوأ �ر و�يحج �ي 10 اأم�ة المعلم: �يمسث
. ر �ي�ةحد�ث مع اآل�ة ا�أ �أ�ن الرن ح�ة �ج ، ولو��ة واصن لا�ة �ي و� اأو ال�ةسحج �ي�ن لصور الو�ج رن �يود: ل� �ةحن ال�ة

اد 4. �تصم�يم الع�ت

وع�ة ر�ي�ة مط�ج عل�ج �ةروس دا�أ ل 5010، كله� �ج عن لا�ة M6C12 و12 مسث عن م(: 10 مسث ع�ةمد Berkeley Humanoid Lite )�نحو 1 م، 16 كحج �ن
�ة م�ة مواد رسم�ي ��أ �ة ط�ر�ي�ة LiPo 6S و�س�س BNO085، �ج ر و�ج �ي را�ة AS5600، و��سو�ج صعن ّ �ن ـPLA وم�ةحكم��ة B-G431B-ESC1 ومسث �ج

�ي�ن وسم�ع�ة4,350.596،7 دول�رًا ر�ة د Jetson Orin NX 16GB وك�م�ي �ي�ن للمرسث د�ير(،12. �نصن �ة ��ن ط�ر�أ )�ة �ي�ة ر اإ ��ة ورن و�ن �ة م�يكرو�ن و�ن  ومص�ن
� الو�د�ة 5,540 دول�رًا. �ةص�ج �ن

ر�ت« �ي �ن ك�ش ا�أ �د وا�د، و�ن �ت »�ج �ي �ن : �ج �يا�ت رم�ج 5. ال�ج

( مع Whisper لل�ةعر�ن عل� الكلام �ي و�ي عر�ج �ج لعن مودن �ة 3: محس�ن )�ن �ة �ل�سم.30الط�ج طط و�يس�ةدع�ي المه�را�ة �ج ؛ �يحن
�ةعلم م�ن عرو�ن . المه�را�ة �ةُ �را�ة �ج �ة لا�ن سلام�ة + ا�ن �� + عن حج �ن �ن روط + ك�سث �س�ة + سث ؛ كل مه�ر�ة = س�ي �ة مه�را�ة �ج �ة 2: مك�ة �ة الط�ج

LeRobot ة� عن عد �جص�ي �ل�ةحكم ع�ن �ج ـ�4LoRAج �ج VLA �ج م�دن ر�ة اأو �ن �ي ط س�ي�س��ة صعن �ج صن م �ةُ ، �ث �ي المح�ك��ة ر �ن ك�ثَّّ .1،2 و�ةُ
ل عن �ي المسث رن وم�ةحكم PD �ن �ةردد 50 هر�ة �ي RL �ج �س�ة مسث �ة 1: س�ي �ة .14الط�ج

. ��ة �ة ا�ن كل الط�ج �ورن ، �ي�ةحج �ة ط�ة لا�ن �جحدود سرع�ة و�ةو�ة وم�ن �ة �م�ج مس�ة ر�ن ر�ة و�ج : دا�أ ر�ن المسث
ISO 13482 ،ةط� �ر الس�ن )�جح�ث �ن �ي�ن ← مس�عد�ة ك�ج �ن م�يع �ن ل�ي ← �ةحج رد و�ةوص�يل دا�ن ( ← �ج داأ �ج �ل )�ن �ج �ة : اس�ة ��أ�ن �رط�ة الوطن (.�21ن

�ج ا�أ �ت 6. الم�اكا�ت وال�ن

ور �ش �ي م�ن ا�ج م�ش �ت �ن عاد�ت اإ �ي MuJoCo دو�ناإ �ي و�يس�ةد�ير و�ي�ةو�ة�ن �ن �ةو��ة �ي�ة�ن و�يمسث �ة الم�ن � المدر�ج �س�ة �ج Unitree G1 مع س�ي مودن : �ن
�ع للحو�ن 0.76 م �ن ل اأمر 0.5، واأد�ن� ار�ة ��ج �.20س�ةوط؛ م�ةوسط السرع�ة 0.477 م/�ث م�ة �ن �ج �س�ة ل�يس�ة م�ن �ةدر�ي . الس�ي
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ا عل� المعال�ج �ن در�ي�ج س�ياس�ت عدادا�ة �MuJoCo Playgroundت �إ م( �ج صلًا، 16 كحج �ج Berkeley Humanoid )12 م�ن مودن : �ن
) رن ، �ةحكم 50 هر�ة �ة �ي ��ن طو�ة 2 ملل�ي �ث سه� )kp=35، �ن �ن �ة�15ن �ي �ة وس�ع�ة مسث ط�ي �س�ة �ن س�ي �ة ARS �ج م�ي واررن ع سرع�ة 170.5، و�ن �ج �ة �ة �ة �أ مك��ن ، �ج

. م/�ث
: وا�ة�ي مع�ل�ج م�ن المح�ك�( عل� 2 �ن طو�ة �ةحكم ≈ 25.4 س�ع�ة م�ن الرن عد 610 �ةكرارًا )4,575,731 �ن �ة �ج ط�ي �س�ة الحن الس�ي

�ةدم للاأم�م 7.103 م �جسرع�ة م�ةوسط�ة ��ة اك�ةمل�ة دو�ن س�ةوط، وم�ةوسط ال�ة �ة م�ن 20، و7 م�ن 10 �ل�ة �ي ��ن � 16.26 �ث ً �ن �ء وا�ة �ة م�ةوسط ال�ج
.) 0.371 م/�ث )ال�أمر 0.5 م/�ث

� )�نحو�جصرا��ت �يً �ج ��ن ر�ن �ج حج �ن ، �ة ر�ة طوا�ة �ةص�ي حن �ة �ج ط�ي �س�ة �ن �ة للوا�ةع: س�ي �هرن ه� ل�يس�ة �ج ، لك�ن � �نح�ن �ن �ج �ي م�ن �ةدر�ي �س�ة مسث � اأول س�ي : هدن
�ي الك�ةل وال���ةك��ك — وكله� �ة �ن �ي وا�أ ع��ة ول� عسث �ء �س�س��ة ول� د�ن وصن لا صن �ة �ج (، ودُرّ�ج �ة �ة المعروصن �ي الحل�ة �ة �ن �ي ��ن �ي 20 �ث 1.4 م �ن

، �ثم لا �رك�ة �ة )الو�ةو�ن �ج �أ �ي المك��ن « �ن را�ة عن د ال�ةدر�ي�ج »�ث �ي�ن و�ج �ة �ة �ي�ن س��ج �ة ر�ج �ي �ةحج �ةل م�ن المح�ك��ة للوا�ةع. و�ن رور�ي�ة لل�ن روط صن سث
. �ة وطن لا�ث مح�ن �ر�ج ال�ث لا�ة ال�ةحج ؛ سحج �ة �أ � المك��ن �أصلح�ن ( �ن �ة �ي داع �ةراء�ة السرع�ة اللحطن ارن لحن رن ال�ه�ة

�ت �ياس ال�وس�ج �ة�ت م� وص�ن �ن �ي ، �ج �ة �ي ��ن /�ث طو�ة ( اأعط� �نحو ≈71 �ن �ة ط��ة�ة رسوم�ي لا �ج ا المع�ل�ج )�ج : MuJoCo Playground عل� هدن

�ي�ة وارن �ة م�ة �أ �ي ـ8192 �ج طو�ة �ج ��ج 150,000,000 �ن �ة �ةح�ة . MuJoCo الع�د�ي اأسرعPlayground15 الرسم�ي �يع عل� المع�ل�ج  — اأ�ي اأس��ج
م. حن ٍ صن لا �ةوارن � �ج ( لك�ن وا�ة �ة لكل �ن �ي ��ن طو�ة �ةحكم/�ث ر عل� المع�ل�ج )≈5,850 �ن �ي ك�ث �ج

م �ة عل�ما �يلرن �ة �ي �ة Playground )المصدر: اأ�ةل م�ن 15 د�ة �ةل �جوص�ن ل�ة لل�ن ��ج �س�ة �ة �ة ل�ةدر�ي�ج س�ي ط��ة�ة رسوم�ي لا�ث س�ع��ة �ج ل� �ث : س�ع�ة اإ
RTX 4090 ة�ي� ط��ة ط��ة�ة P100 �جحص�ة �نحو �1430ج : Kaggle �يعط�ي �ج �ة �ي ��ن �را�ة المحج �ي (. الحن ع��ن عد�ة اأصن ط�أ �ج �ج �ةدم اأ �ة اأ ط��ة � ل�ج د�ير�ن �ة ؛ �ة

� وع�يً لس��ة ��ة� 12 س�ع�ة18س�ع�ة اأس�ج �ة لحج مو�ن �ير مصن ط��ة��ة عن �ي �يعط�ي �ج ��ن .19، وColab المحج وع�ة �ة مد�ن ��ج �وس�ج . ل� �نح�ة

)/lab.alhajda.com/research/humanoid/paper : ح�ة �يد�يو عل� الص�ن )ال�ن

�ة الم�ةطوع�ة لكل �ةكرار. �يم والمس��ن �ي �ة �ة ال�ة �أ � عل� المع�ل�ج )ARS(: مك��ن �ن �س�ة � �ةعلم س�ي ح�ن م�ن

�ت كل�ن ا�ج وال�ت �ت 7. الاإ�ن

�ة �ج ر�ي م�ر�ك والصن ح�ن والحج ل السث �ج �ي�ط 20%، �ة : 5,540 دول�رًا، و6,647 دول�رًا )≈ 24,930 ر�ي�ل( مع ا��ة .6،12الو�د�ة

�ن �ي ع�ة ع�ة 5 و�دا�ة مع ط��ج .11د�ن �ي�ط 15%: ≈ 7,412 دول�رًا للو�د�ة �ر 10% وا��ة �ي �ر وعن �ج �ة ص�ة ا�ن  وعدّ�ة وم�ن
. ع�ة �ي الد�ن �ة �ن ��ج �ج �ة الرن �ع�ة ه�ي ع�ن �ج ال�أول؛ والط�ج مودن �يع م�ن وصول ال�ةطع لل�ن دول: �نحو 10 اأس��ج الحج

) �يود )�جصرا��ت 8. ال�ت

.� �ن �ر�ج ول�ة م�ن مص�دره� ل� م�ن �ةحج �ة ر�ير م�ن �ة ا ال�ة �ي هدن �ة�ي �ن �ي �د؛ كل اأر�ة�م ال�أداء الح�ة ِ اأ�ي ع�ة �ن �ج لم �ن
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�ةل ل لل�ن ��ج �ي �ة ع�يد�ة ع�ن مسث ال�ة �ج �ة عل� المع�ل�ج م� رن � المدر�ج �ن �س�ة �؛ وس�ي �ن �ج � ل�يس�ة م�ن �ةدر�ي �ن �ي عرصن دًا �ن �ي �ي �ج �ي ال�ة�ي �ةمسث �س�ة المسث س�ي
للوا�ةع.

�ةل. ل ال�ن �ج �ج MJCF للـLite �ة مودن ��ج �ن س�؛ �نح�ة �ن ر( ل� Lite �ن �ج المح�ك��ة هو Berkeley Humanoid )ال�أ�ن ال�أك�ج مودن �ن
. �ة �ج �ة ص��ن �أ �ي �ي �ج �لصو�ة �ن ل�ة ال�أم�ك�ن �ج �ي اأس�أ س د�ة�ة محس�ن �ن �ةِ �، ولم �ن �د�ن �ج VLA عل� ع�ة م�دن ر �ن �ج �ة حن لم �ن

. د�يرا�ة �ة ع�ة �ة ع للد�ن م�ي �ع�ة وال�ةحج م�ن الط�ج �ة م�ن مصدر وا�د؛ رن اأسع�ر اأمر�يك�ي
� ك�يً �م�ي �ة د�ي�ن �ن وارن و�ة��ة الم�ة ور للرو�ج سث �ر سلام�ة م�ن د مع�ي .22ل� �يو�ج �ةر��ة � م�ة ر�ن ؛ مع��ي�ي

ال�ي 9. العمل ال�ت

.Lite ج� مودن له� ل�ن �ة �ة )Kaggle( و�ن �ي ��ن ط��ة�ة محج �ة Playground عل� �ج �ي �جوص�ن �س�ة المسث �ةدر�ي�ج س�ي
.� �يً �ر محس�ن صو�ة �ج �ة �يم�ء�ة( وا�ن د )6 مه�را�ة كلام واإ �ة مه�را�ة v0 للمرسث �ج مك�ة

�ج ال�أول. مودن م ال�ن �ر�، �ث �ج �ة ل وا�د وا�ن عن �ء مسث �ن ل�ي�س: �ج �ة اإ �ة عد موا�ن �ج
. ��ة الصح�يح�ة وال�أعط�ل لكل س�ع�ة ��ج �ة ال�إ�ج س�ج �ي�س �ن ، و�ة را�ن سث �إ �ن �ج وع�ي �ة ل�أس�ج �ي دا�ن �ة م�ي ر�ج �ةحج

ا�ت �ي لا�ت 10. ال�لام�ت والاأ�ن

. و� اأو ال�أصوا�ة �ي�ن لصور الو�ج رن «، ول� �ةحن و�ة �ةحد�ث مع رو�ج : »�ة ح�ة لو��ة واصن
. �ة ر�ج �ي كل �ةحج ��ن ط�ر�أ �ن �ي�ة ر اإ رن ورن ر�ي و���ج سث ر�ن �ج مسث

. �يم�ي طن �ن �ي و�ة و�ن ��ن �ة �ة ل �ةح�ة �ج � �ة حن سد�ي�ة ل�أ�ي سث ل� مس�عد�ة �ج

��ة ��ن �ي �ع�ي و�م��ي�ة ال�ج ك�ء ال�صط�ن �أطر سدا�ي� للدن ام �ج رن .31ال�ل�ة

ر�ير �ت ا ال�ت �ال�ت هدن

John ع�ت �يم�ود�ت لمرا�ج �ة �ن ك�ي رن ��ج �ة ً� )و�ةد �يح�ة ل�ي�س و�س��ج �ة اإ �ة ��ج موا�ن ر عل� arXiv �يح�ة سث . ال�ن �ي�ن �ةمر اأو اأرسث ل�ة اأو موأ رسل ل�أ�ي محج . لم �يُ
. �ة �ي �ة عر�ج �ء عل� �نسحن �ة �ي�ة ك�ملًا مع ال�إ�ج رن ل�ي حج �ةر� �ةحو�يل� للاإ�ن �ةسم cs.RO(، و�ي�ة

المصادر

 : رو�ن StanfordOpenVLA: An Open-Source Vision-Language-Action Model )7B, 970k episodes, 64×A100 وBerkeley وTRI واآ�ن
× 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 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�ن -ChiDemonstrating Berkeley Humanoid Lite )arXiv:2504.17249( — under $5,000, cycloidal 3D واآ�ن

printed gearboxes, zero-shot sim-to-real — https://arxiv.org/abs/2504.17249 )2025-04-24(
 :) ر ال�أمر�يك�ي //:$509 on sale(, 256×256×256 mm — https( Bambu LabBambu Lab P1S — $579 typical price )الم�ةحج

us.store.bambulab.com/products/p1s )2026-10-29(
 :MotariToddlerBot BOM — Jetson Orin NX 16GB $955, cameras, speaker — https://motari.io/r/toddlerbot )2026-10-01(

 :)RSS 2025( رو�ن — )Google DeepMindMuJoCo Playground )Berkeley Humanoid < 15 min, G1 < 30 min on 2× RTX 4090 واآ�ن
https://arxiv.org/abs/2502.08844 )2025-02-12(
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 :Google DeepMindmujoco_playground — BerkeleyHumanoidJoystick env, PPO config 150M steps / 8192 envs
)Apache-2.0( — https://github.com/google-deepmind/mujoco_playground )2026-10-29(

 :arXivLearning Sim-to-Real Humanoid Locomotion in 15 Minutes )one RTX 4090( — https://arxiv.org/abs/2512.01996
)2025-12-01(

 :Rechtو Guyو ManiaSimple random search provides a competitive approach to reinforcement learning )ARS,
arXiv:1803.07055( — https://arxiv.org/abs/1803.07055 )2018-03-19(

 :KaggleEfficient GPU Usage Tips — free P100, ~30 h/week quota — https://www.kaggle.com/docs/efficient-gpu-usage
)2026-10-29(

 :Google ColabFAQ — free tier GPUs not guaranteed, notebooks up to 12 h — https://research.google.com/colaboratory/
faq.html )2026-10-29(

 :Unitree Roboticsunitree_rl_gym )BSD-3( — G1 model + pretrained policy — https://github.com/unitreerobotics/
unitree_rl_gym )2025-07-25(

 :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(

�ة م�ل:  �ن �ةصح�ي �ي مط�ر المد�ي�ن د« �ن ك�ي »س�ن �ي للمس�عد الدن ر�ي�ج �يل ال�ةحج عن �ن 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�ن /Radford( OpenAIRobust Speech Recognition via Large-Scale Weak Supervision )Whisper( — https://arxiv.org واآ�ن
abs/2212.04356 )2022-12-06(

 : د�ة �جح��ث الهحج د�ة — المر�ل�ة 1: �جح�ث و�ةصم�يم ومح�ك��ة )55 مصدرًا(مركرن اأ و�ة الهحج /https://lab.alhajda.com/research/humanoid — رو�ج
)2026-10-27(
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