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Datum (od - do) Oktobar 2007 - danas
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Pozicija Docent
ZaduZzenja i odgovornost 1. Docent za predmete: Automatska regulacija,
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2. Konsultantski rad
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1. Izvodenje vjezbi na predmetima: Automatizacija i
Informatika

Maj 1998 - Decembar 1998.

"METALNO" Zenica, Sarajevska 364, Zenica , Bosna i
Hercegovina

Tehnolog
1. TehnoloSka priprema proizvodnje

€

April 2002 - Februar 2008
Doktor tehnic¢kih nauka
Modeliranje procesa i primjena robota kod tra¢nog brusenja

Universitdat Dortmund, Institut fiir Roboterforschung -
Industrielle Robotik und Handhabungssysteme (IRF-IR),
Njemacka

Oktobar 2000 - April 2002
Magistar tehnickih nauka
Automatizacija i robotika

Universitdt Dortmund, Institut fiir Roboterforschung (IRF),
Njemacka

Oktobar 1998 - Juni 2000

studij prekinut

dizajn u masinstvu

Univerzitet u Sarajevu, MasSinski fakultet u Zenici
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Diplomirani inZenjer masinstva
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Univerzitet u Sarajevu, MasSinski fakultet u Zenici

Oktobar 1991 - 1992

studij prekinut zbog ratnih okolnosti

elektrotehnika, telekomunikacije

Univerzitet u Sarajevu , Elektrotehnicki fakultet u Sarajevu

1987-1991

Matematicki tehnicar

matematika, fizika, programiranje, biologija, hemija
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Njemacki Odli¢no Odli¢no Odli¢no Odli¢no Odli¢no
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kompetencije

Dodatne informacije

Publikacije

MS-Office, AutoCAD,

robotski programski jezici (RAPID ABB, Kuka KRL,
offline programski sistemi),

MatLab, C++, Delphi, PLC programiranje

publikacija radova u nau¢nim Casopisima
prezentacija radova na konferencijama u BiH i
inostranstvu
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