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Др Душан Стипановић, редовни професор     30.05.2024. 



Професор Душан Стипановић дипломирао је на Електротехничком
факултету, одсек за аутоматику, електронику и телекомуникације, у
Београду 1994. године. Након дипломирања наставља студије у САД,
на Универзитету Santa Clara у Калифорнији где магистрира 1996. и
докторира 2000. Године. Од 2001. до 2004. др Стипановић је у оквиру
пост докторског усаврашавања био истраживач - сарадник у
Лабораторији за хибридне системе професорке Claire Tomlin на Одсеку
за аеронаутику и астронаутику на Универзитету Станфорд. Од 2004.
прелази на Универзитету Илиној у Urbana – Champaign, где је данас
редовни професор при групи за управљање на одсеку за системско
инжењерство и операциона истраживања и у групи за контролу
Лабораторије за координиране науке. Такође је гостујући професор на
Електротехничком факултету у Београду. Др Стипановић је био и
гостујучи професор на одсеку за електротехнику и рачунарство на
Универзитету Калифонија у Берклију, Hebei University of Technology у
Кини, и одсеку за роботику и трелематику на Универзитету у
Вирзбургу у Немачкој. Научни интереси др Стипановића између

осталог, укључују децентрализовано управљње и естимацију,теорију стабилности, оптимално
управљање и теорију динамичких игара са применом на управљање аутономних возила. Др
Стипановић је био члан уредничких одбора часописа IEEE Transactions on Circuits and Systems I и II,
и Journal of Optimization Theory and Applications.

Наставну активност врши на свим нивоима студија нa University of Illinois Urbana-Champaign.
Предаје курсеве из теорије и управања динамичким системима. На Електротехничком факултету у
Београду предаје Анализу сложених система на мастер студијама и Управање сложених система на
докторским студијама

У научно-истраживачкој делатности интереси др Стипановића између осталог, укључују
децентрализовано управљње и естимацију, теорију стабилности, оптимално управљање и теорију
динамичких игара са применом на управљање аутономних возила. Аутор је или коаутор 11 поглавља у
књигама, 78 радова у међународним часописима, и 90 радова на међународним конференцијама.
Према Google Scholar-у (дана 23. 5. 2024) цитиран је 7952 пута, са h-индексом 43, и i10- индексом 104.

У инжењерско-стручном раду водио је пројекте са Boeing Company везане за примену бееспилотних
летелица, бави се медицинском роботиком и рехабилитацијом, као и управљањем DC/DC конвертора
и кола без возача. Бави се развијањем и применом алгоритама за вештачку интелигенцију и машинско
учење.

Домаъа и међународна сарадња: Професор Стипановић je сарађивао или сарађује са
Електротехничким факултетoм у Београду, Техничким факултетoм у Новом Саду, Саобраћајним
факултетoм у Београду, Royal Institute of Technology (KTH) Stockholm, ETH Zurich, Sapienza University
Rome, Politecnico di Milano, Paris VII University, Politecnico di Torino, MIT and Harvard Cambridge,
Aalto University Helsinki, Delft University of Technology, Carnegie Mellon University, North Carolina State
University, China University of Science and Technology, Hebei University, Wuhan Institute of Technology, и
Harbin University of Technology.
У организационом раду био је члан више комитета на Универзитету Илиној као што су search,
diversity, equity and inclusion, courses and curriculum, qualifying exam revision, и awards. Био је
koпредседник програмског комитета конференцијe BIGCOM 2021 conference
(http://staff.ustc.edu.cn/~bigcom2021/) и на програмском комитету 2010 IEEE Control and Decision
Conference.
Награде: Добитник је више награда и признања од којих је вредно поменути Bessel-ovu награду за
математику од стране Humboldt фондације и награду 1000 талената Народне Републике Кине. Др.
Стипановић је IEEE Fellow и почасни члан Азија-Пацифичке асоцијације за вештачку интелигенцију
(AAIA). Рангиран је од ScholarGPS на трећем месту у категорији Collision Avoidance System,
а Erdős број му је такође три.

Породица ихоби: Није ожењен и нема децу. Играо је стони тенис за прве екипе СТК “Црвена Звезда”
у свим млађим категоријама.

http://staff.ustc.edu.cn/~bigcom2021/


Prof. Dr. Dušan M. Stipanović
Najboljih pet naučnih doprinosa

1. D. M. Stipanović, G. İnalhan, R. Teo, and C. J. Tomlin. Decentralized Overlapping
Control of a Formation of Unmanned Aerial Vehicles, Automatica, vol. 40, pp. 1285-
1296, 2004. Rad je citiran 369 puta. Prvi put razvijena i primenjena robusna
strukturna kontrola na modele bespilotnih letelica.
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0005109804000718

2. S. Mastellone, D. M. Stipanović, C. Graunke, K. Intlekofer, and M. W. Spong.
Formation Control and Collision Avoidance for Multi-Agent Nonholonomic Systems:
Theory and Experiments, International Journal of Robotics Research, vol. 13, pp. 107-
126, 2008. Rad je citiran 324 puta. Prvi put je primenjena kontrola zagarantovano
izbegavanje sudara u eksplicitnoj formi na modele unicycle robota.
https://journals.sagepub.com/doi/10.1177/0278364907084441

3. I. I. Hussein and D. M. Stipanović. Effective Coverage Control for Mobile Sensor
Networks with Guaranteed Collision Avoidance, IEEE Transactions on Control
Systems Technology, vol. 15, pp. 642-657, 2007. Rad je citiran 252 puta. Prvi put su
formulisane kontrole za dinamičke mobilne senzore u eksplicitnoj formi.
https://ieeexplore.ieee.org/document/4252099

4. D. M. Stipanović, P. F. Hokayem, M. W. Spong, and D. D. Šiljak. Cooperative
Avoidance Control for Multi-Agent Systems, ASME Journal of Dynamic Systems,
Measurement, and Control, vol. 129, pp. 699-707, 2007. Rad je citiran 155 puta. Prvi
put su razvijene i primenjene eksplicitne funkcije i kontrole za garantovano
izbegavanje sudara. https://doi.org/10.1115/1.2764510

5. G. İnalhan, D. M. Stipanović, and C. J. Tomlin. Decentralized Optimization, with
Application to Multiple Aircraft Coordination, Proceedings of the 2002 IEEE
Conference on Decision and Control, Las Vegas, Nevada, December 10-13 (2002), pp.
1147-1155. Rad je citiran 206 put. Prvi put je primenjena decentralizovana
optimizacija za koordinaciju autonomnih vozila.
https://ieeexplore.ieee.org/document/1184667

Najboljih pet inžinjerskih doprinosa
1. D. M. Stipanović and M. W. Spong, Trustworthy collision avoidance over information

links. Investitor: The Boeing Company. Nosilac posla: University of Illinois Urbana-
Champaign (UIUC). 2005-2020. Praktična implementacija i validacija kontrole na
bespilotnim letelicama tipa helicopter i kvadrotor. https://iti.illinois.edu/

2. D. M. Stipanović and P. Pagilla, Safe coordination of multiple autonomous vehicles. .
Investitor: National Science Foundation. Nosilac posla: UIUC. 2008-2011. Izgradnja
eksperimentalnog testbed-a sa robotskim vozilima i uspešna primena kontrole za
izbegavanje sudara i istraživanje nepoznatih oblasti. https://iti.illinois.edu/

3. D. M. Stipanović and P. Voulgaris. Smart systems for field monitoring and
surveillance. Investitor: Qatar National Research Fund. Nosilac posla: UIUC. 2011-
2014. Primena kontrole za bespilotne letelice koje proveravaju stanje aparature za
vadjenje nafte. https://www.qf.org.qa/research/qatar-national-research-fund

4. A. E. Abbas, D. M. Stipanović , and A. Zatezalo. Efficient Surveillance, Rescue, and
Threat Detection using Decision Theory and Multi-Objective Control for Multi-
Vehicle Systems. Investitor: Department of Homeland Security. Nosilac posla: UIUC.
2015-2016. Razvoj upravljanja kretanja i donošenja odluka patrolnih čamaca u
lukama. https://create.usc.edu/

5. D. M. Stipanović, B. Murmann, C. J. Tomlin, and B. Poling. Multi-Vehicle Systems
for Collecting Shadow-Free Imagery in Precision Agriculture Investitor: USDA-
NIFA Nosilac posla: UIUC. 2019-2022. Razvijena i primenjena kontrola za
bespilotne letelice sa primenom u poljoprivredi. https://www.nifa.usda.gov/

https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0005109804000718
https://journals.sagepub.com/doi/10.1177/0278364907084441
https://ieeexplore.ieee.org/document/4252099
https://doi.org/10.1115/1.2764510
https://ieeexplore.ieee.org/document/1184667
https://iti.illinois.edu/
https://iti.illinois.edu/
https://www.qf.org.qa/research/qatar-national-research-fund
https://create.usc.edu/
https://www.nifa.usda.gov/
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РЕЗИМЕ РЕЗУЛТАТА КАНДИДАТА

Име и презиме, датум и место рођења, завршен факултет, место и датум
Dušan Stipanović, 23.08.1971., Elektotehnički Fakultet, Beograd, 31.10.1994

Тема Докторског рада, ментор, датум одбране докторске тезе и факултет
Stability and Stabilization of Nonlinear Discontinuous Systems, Prof. Dragoslav Šiljak, Mart 2000, Santa Clara University

Запослење: најдуже, садашње; (за пензионере и датум пензионисања), институција и врста посла
2004-2024, Professor, University of Illinois Urbana-Champaign

Област научног и инжењерског рада и ORCID идентификатор
Control and Dynamical Systems, 0000-0002-2826-5241

Редовни професор 2017 Научни саветник _____ Дописни члан АИНС од _____ године.

1. Научно-истраживачки резултати (ПРИЛОЗИ 2 и 3 ПРАВИЛНИКА МИНИСТАРСТВА)
Они који конкуришу за редовне чланове уписују број до избора у дописног + број након избора (пример: 24+6)

М10
МОНОГРАФИЈЕ И
МОНОГРАФСКЕ
СТУДИЈЕ

ТИП М11 М12 М13 М14

БРОЈ 11

М20
РАДОВИ
МЕЂУНАРОДНОГ
ЗНАЧАЈА

ТИП М21a М21 М22 М23 М24 М28 М29

БРОЈ 31 16 13 4 3

М30 МЕЂУНАРОДНИ
СКУПОВИ

ТИП М31 М32 М33 М34 М35 М36

БРОЈ 90 10

М40 НАЦИОНАЛНЕ
МОНОГРАФИЈЕ

ТИП М41 М42 М44 М45 М48 М49

БРОЈ

М50 ЧАСОПИСИ
НАЦИОНАЛНИ

ТИП М51 М52 М53 М54 М55

БРОЈ 2

М60 НАЦИОНАЛНИ
СКУПОВИ

ТИП М61 М62 М63 М64 М66

БРОЈ 1

М80 ТЕХНИЧКА
РЕШЕЊА

ТИП М81 М82 М83 М84 М85 М86 М87

БРОЈ

М90 ПАТЕНТИ
ТИП М91 М92 М93 М94 М95 М96 М97 M98

БРОЈ

М100
ИЗВЕДЕНА ДЕЛА,
НАГРАДЕ, СТУДИЈЕ,
ИЗЛОЖБЕ

ТИП М101 М102 М103 М104 М105 М106 М107 M108

БРОЈ

ТИП М109 М110 М111 М112

БРОЈ

2. Цитираност (одређује се према SCOPUS-у)
2.1 Број цитираних радова на SCOPUS-у 168
2.2 Укупан број цитата 5666
2.3 Број хетероцитата 5208
2.4 Цитираност у књигама 200 , дисертацијама >10 и значајним иностраним публикацијама >100
2.5 Хиршов индекс (h-фактор) према броју хетероцитата 35
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3. Документоване инжењерске реализације (техничко-технолошки пројекти примењени у пракси)
(потребе привреде подразумевају и инфраструктурне и јавне објекте)

4. Остали показатељи успеха

1. Награде међународне 2 4. Рецензије WoS-SCI-IF радова >100
2. Награде домаће 5. Рецензије међународних пројеката >10
3. Уређивачки одбори часописа 3 6. Чланство у научним и стр. удруж. 3

5. Доприноси развоју услова научно-истраживачког рада

5.1 Формирање: 1. Лабораторије 1 2. Истраживачке групе 1
3. Нови истраживачки правци ___ 4. Центри изврсности ___

5.2 Менторство: Др 14

5.3 Педагошки рад: 1. Број уџбеника ___ 2. Збирка задатака ___
3. Број курсева: ___ 4. Основне студије 3 5. Мастер студије 2 6. Др студије 3

5.4 Међународна сарадња: 1. Руковођење пројектима 12 2. Учешће на пројектима 1
3. Студијски боравак у иностранству дужи од 2 месеца ___

5.5 Одржавање 1. Председник програмског 1 3. Секретар програмског ___ 5. Члан програмског 1
научних скупова: 2. /организационог одбора___ 4. /организационог одбора___ 6. /организационог одбора ___

6. Организација научног рада

6.1 Руковођење: Домаћим пројектима ___

6.2 Руковођење у Министарству науке: 1. Министар ___ 2. Држ.сек. ___ 3. Помоћник ___ 4. Предс.МНО ___

6.3 Руковођење у Инжењерској комори: 1. Председник ___ 2. Предс.Скупштине ___ 3. Предс.Комисије ___

6.4 Активности у Министарству науке: 1. Матични одбори ___ 2. Вођење комисија ___

6.5 Руковођење научним институцијама: 1. Универзитети ___ 2. Факултети ___
3. Институти ___ 4. Лабораторије 1
5. Катедре ___ 6. Одсеци, смерови 1

6.6 Руковођење и активности у другим друштвима: 1. Научним ___ 2. Стручним ___

Датум

23.06.2024

Потпис кандидата

Р.Б. Активност Главни Извођачки Технички Остали
1. Урађени значајни пројекти за потребе привреде 2

2. У потпуности изведени већи пројекти за потребе
привреде (број пројеката је део од пројеката под 1.)

2

3. Број ревизија (рецензија ) привредних пројеката Број експертских оцена 2
4. Руковођење: Изградњом привредних објеката Радом привредних објеката
5. Остало: (нпр. Извођење других пројеката, и др.)



Professor Dr. Dušan Stipanović received his B.S. degree in electrical
engineering from the University of Belgrade, Belgrade, Serbia, in 1994, and
the M.S.E.E. and Ph.D. degrees in electrical engineering from Santa Clara
University, Santa Clara, California, in 1996 and 2000, respectively. Before
that he had attended Mathematical Gymnasium. Dr. Stipanović had been an
Adjunct Lecturer and Research Associate with the Department of Electrical
Engineering at Santa Clara University (1998-2001), and a Research
Associate in Professor Claire Tomlin’s Hybrid Systems Laboratory of the
Department of Aeronautics and Astronautics at Stanford University (2001-
2004). In 2004 he joined the University of Illinois at Urbana-Champaign
where he is now Professor in the Controls Group of the Coordinated Science
Laboratory and Department of Industrial and Enterprise Systems
Engineering. He is a visiting Professor in the School of Electrical
Engineering of the University of Belgrade in Serbia, and in the Robotics and
Telematics Department at the University of Würzburg in Germany. He also
held visiting faculty positions in the EECS Department at the University of
California at Berkeley. Dr. Stipanović served as an Associate Editor on the

Editorial Boards of the IEEE Transactions on Circuits and Systems I and II, and Journal of Optimization
Theory and Applications.

Teaching activities of Dr. Stipanović include teaching courses at both undergraduate and graduate levels at
the University of Illinois Urbana-Champaign. He is teaching courses in control theory, robotics, and
nonlinear systems. He is also teaching two courses at the School of Electrical Engineering in Belgrade. One
is an MS course titles “Analysis of Complex Systems” and the other is a Ph.D. course titles “Control of
Complex Systems”. He created and organized both courses.

Scientific and research interests and activities of Dr. Stipanović include decentralized control and
estimation, stability theory, optimal control, and differential games, with applications in control of
autonomous vehicles, machine learning, precision agriculture, circuits, and telerehabilitation. He authored or
co-authored eleven book chapters, 78 articles in international journals and 90 in international conference
proceedings. According to the Google Scholar (on 23.5.2024) his publications have citations number of 7952,
with h-index 43, and i10-index 104.

Dr. Stipanović’s engineering and professional activities include leading projects with the Boeing Company
related to safe control and coordination of autonomous and semi-autonomous (that is, teleoperated vehicles).
He has also participated in various leading roles on projects related to medical robotics and teleoperation,
control of circuits, and driverless cars. He has also been actively involved with development of machine
learning algorithms with performance guaranties.

Domestic and international Collaboration: Professor Stipanović collaborated with School of Electrical
Engineering in Belgrade, School of Technical Engineering in Novi Sad, School of Traffic and Transportation
Engineering in Belgrade, Royal Institute of Technology (KTH) Stockholm, ETH Zurich, Sapienza University
Rome, Politecnico di Milano, Paris VII University, Politecnico di Torino, MIT and Harvard Cambridge,
Aalto University Helsinki, Delft University of Technology, Carnegie Mellon University, North Carolina State
University, China University of Science and Technology, Hebei University, Wuhan Institute of Technology,
and Harbin University of Technology.
Organization and committee activities of Dr. Stipanović include serving on and chairing various
University of Illinois Urbana-Champaign University committees, such as search, diversity, equity and
inclusion, courses and curriculum, qualifying exam revision, и awards. He was a program committee co-
chair of BIGCOM 2021 conference (http://staff.ustc.edu.cn/~bigcom2021/) and served on the program
committee of the 2010 IEEE Control and Decision Conference.
Awards: Dr. Stipanović is a recipient of a number of awards, where the most prestigious ones are the
Bessel Award in Mathematics (calculus of variations and control theory) from the Humboldt Foundation and
1000 Talents Award from the People’s Republic of China. Dr. Stipanović is an IEEE Fellow and a Fellow of
Asia-Pacific Artificial Intelligence Association (AAIA). Dr. Stipanović is ranked by ScholarGPS at #3 on the
lifetime Collision Avoidance System list, and his Erdős number is 3.

Family and non-professional activities: Not married and does not have children. Dr. Stipanović played
table tennis on the first team for the “Red Star” table tennis team in all youth categories. Dr. Stipanović
was a table tennis University of Illinois Urbana-Champaign official team coach in 2009.

http://staff.ustc.edu.cn/~bigcom2021/
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Dušan M. Stipanović
Professor, Arthur Davis Faculty Scholar Office: CSL 147
Department of Industrial and Enterprise Systems Engineering Phone: (217) 244-0907
Control and Decision Group, Coordinated Science Laboratory Fax: (217) 244-5705
University of Illinois at Urbana-Champaign, Urbana, Illinois Email: dusan@illinois.edu
_____________________________________________________________________________________________________________________

Obavezni linkovi:

Google Scholar: https://scholar.google.com/citations?user=q3PWUz0AAAAJ&hl=en
Scopus: https://www.scopus.com/authid/detail.uri?authorId=35613693700
ORCID: 0000-0002-2826-5241
Web of Science: https://www.webofscience.com/wos/author/record/KRP-7989-2024
Web of Science ResearcherID: KRP-7989-2024

Dodatni linkovi:
Researchgate: https://www.researchgate.net/profile/Dusan-Stipanovic
Zvanična web stranica: https://ise.illinois.edu/directory/profile/dusan

Knjige:
Nonlinear Systems - Recent Developments and Advances, Intech Open, 2023, B. Yang and D. Stipanović
(Editors).

Poglavlja u knjigama:
B1. I. Hwang, D. M. Stipanović, and C. J. Tomlin. Polytopic Approximations of Reachable Sets

applied to Linear Dynamic Games and to a Class of Nonlinear Systems, in Advances in Control,
Communication Networks, and Transportation Systems: In Honor of Pravin Varaiya, E.H. Abed
(Editor), Systems and Control: Foundations and Applications Series, Birkhäuser, Boston, 2005,
pp. 3-19.

B2. D. D. Šiljak and D. M. Stipanović. Stability of Two-Variable Polynomials via Positivity, in
Positive Polynomials in Control, Series: Lecture Notes in Control and Information Sciences,
Vol. 312, D. Henrion and A. Garulli (Editors), 2005, pp. 165-177.

B3. A. Jovičić and D. M. Stipanović. Parametric Adaptive Identification and Kalman Filter,Wiley
Encyclopedia of Biomedical Engineering, April 2006, pp. 2682-2686.
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