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Problématique : Création d'un réseau de recherche scientifique et 

technologique avec la participation de 16 partenaires. 

Méthode : Formation de professionnels spécialisés dans la recherche et le 

développement de nouvelles technologies dans le domaine des véhicules 

de terrain multi-actionné (MAGV).  

Contribution Heudiasyc : Expertise dans le domaine des transports 

intelligents ; accueil de chercheurs, doctorants, ingénieurs et techniciens. 
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