Prace se vénuje hledani robustnich nekonfliktnich cest v multi-agent path finding (MAPF). Pfedstavime
zde nékolik novych technik pro konstrukci téchto cest a popiSeme jejich vlastnosti. Budeme se zabyvat
pouzitim techniky planovani s alternativami, na zakladé niz vytvofime pro agenty stromovy plan, pticemz
konkrétni prlichod si agenti zvoli na zakladé aktualniho zpoZzdéni béhem cesty. Déle predstavime
algoritmus zvysujici robustnost pfi zachovani plvodni délky feSeni a zkombinujeme ho s pfedchozim
pristupem. Vénovat se budeme také metodé zvysujici robustnost pomoci zmén rychlosti agent(.
Nasledné experimentalné ovérime pouZitelnost vsech technik na rliznych typech grafl. Ukazeme, Ze
navrzené metody jsou vyrazné robustnéjsi nez klasické reseni a jisté vyhody maji i oproti doposud
zndmym konstrukcim robustnich plan(.



