
Lične informacije  

Prezime i ime   Malik Čabaravdić  

Zvanje   Doc. dr. sci. 

Telefon    +387 32 449 142 

Fax   +387 32 246 612 

E-mail   mcabaravdic@mf.unze.ba 

Datum rođenja   29.10.1972 

Mjesto rođenja   Zenica, Bosna i Hercegovina 

 

Područja interesovanja 

- Automatska regulacija 
- Programiranje industrijskih robota 
- Online-regulacija industrijskih robota uz pomoć senzora  
- Simulacija primjena industrijskih robota  
- Modeliranje procesa i primjena robota kod tračnog brušenja  

Radno iskustvo  

 Datum (od - do)    Oktobar 2007 - danas 

 Ime i adresa poslodavca    Univerzitet u Zenici , Fakultetska 1, 72000 Zenica, Bosna i 
Hercegovina 

 Pozicija    Docent 

 Zaduženja i odgovornost   1. Docent za predmete: Automatska regulacija, 
Automatizacija proizvodnje i Industrijski manipulatori 
i roboti  

2. Konsultantski rad  

 Datum (od - do)    April 2002 – Septembar 2007 

 Ime i adresa poslodavca    Universität Dortmund, Institut für Roboterforschung - 
Industrielle Robotik und Handhabungssysteme (IRF-IR), 
Otto-Hahn-Str. 8, 44221 Dortmund, Njemačka 

 Pozicija    Naučni saradnik  

 Zaduženja i odgovornost   1. Saradnja na istraživačkim projektima u oblasti 
robotike i primjene robota u industriji  

2. Konsultantski rad 



   
Datum (od - do)    Januar 1999 - Juni 2000. 

 Ime i adresa poslodavca    Univerzitet u Zenici, Fakultetska 1, 72000 Zenica, Bosna i 
Hercegovina 

 Pozicija    Asistent 

 Zaduženja i odgovornost   1. Izvođenje vježbi na predmetima: Automatizacija i 
Informatika 

 
Datum (od - do)    Maj 1998 - Decembar 1998. 

 Ime i adresa poslodavca    "METALNO" Zenica, Sarajevska 364, Zenica , Bosna i 
Hercegovina 

 Pozicija    Tehnolog 

 Zaduženja i odgovornost   1. Tehnološka  priprema proizvodnje 

 

Obrazovanje 

Datum (od-do)   April 2002 - Februar 2008 

Kvalifikacija   Doktor tehničkih nauka 

Tematika   Modeliranje procesa i primjena robota kod tračnog brušenja 

Naziv i vrsta institucije   Universität Dortmund, Institut für Roboterforschung - 
Industrielle Robotik und Handhabungssysteme (IRF-IR), 
Njemačka 

 
Datum (od-do)   Oktobar 2000 - April 2002 

Kvalifikacija   Magistar tehničkih nauka 

Oblast   Automatizacija i robotika 

Naziv i vrsta institucije   Universität Dortmund, Institut für Roboterforschung (IRF), 
Njemačka 

 
Datum (od-do)   Oktobar 1998 - Juni 2000 

Kvalifikacija   studij prekinut 

Oblast   dizajn u mašinstvu 

Naziv i vrsta institucije   Univerzitet u Sarajevu, Mašinski fakultet u Zenici 
 
 
 



Datum (od-do)   Oktobar 1992 - Mart 1998 

Kvalifikacija   Diplomirani inženjer mašinstva 

Oblast   Mašinstvo u metalurgiji 

Naziv i vrsta institucije   Univerzitet u Sarajevu, Mašinski fakultet u Zenici 
 
Datum (od-do)   Oktobar 1991 - 1992 

Kvalifikacija   studij prekinut zbog ratnih okolnosti 

Oblast   elektrotehnika, telekomunikacije 

Naziv i vrsta institucije   Univerzitet u Sarajevu , Elektrotehnički fakultet u Sarajevu 
 
Datum (od-do)   1987-1991 

Kvalifikacija   Matematički tehničar 

Oblast   matematika, fizika, programiranje, biologija, hemija 

Naziv i vrsta institucije   Gimnazija "29. novembar" 

 

Vještine i kompetencije  

Strani jezici   

Vlastita procjena Razumijevanje Govor Pisanje 
Slušanje Čitanje Sporazumijevanje Izražavanje  

Engleski Odlično 
Odlično 

Odlično 
Odlično 

Odlično 
Odlično 

Odlično 
Odlično 

Odlično 
Odlično Njemački 

 
Informatičke vještine i 
kompetencije 

  MS-Office, AutoCAD, 
robotski programski jezici (RAPID ABB, Kuka KRL, 
offline programski sistemi), 
MatLab, C++, Delphi, PLC programiranje 

Dodatne informacije   publikacija radova u naučnim časopisima  
prezentacija radova na konferencijama u BiH i 
inostranstvu  
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