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上海科鑫液压股份有限公司是一家从事电子与液压成套产品研发、

制造和进出口贸易为一体的高新技术企业。集团公司本着“质量第一。

用户至上”的原则，为客户提供满意的产品及服务。热忱欢迎广大客商

莅临指导、洽谈业务。愿我们携手合作，共创美好明天!
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仿真；精密液压伺服校直机；液压试验台及非标类液压站；
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越誊

霰
置-暨‘日蕾
SGDH—TE系列比{歹』伺服阀 SGDH—T一$81系列比椤0伺服阀

地址：上海市嘉定区南翔镇科福路355号

电话：021—69927777传真：021—69927333

免费服务电话：400—920—0306

E—mail：marketing@cosure．com

网址：WWW．cosu re．com

分支机构

天津办事处电话：022—26898999 传真：022—26898777

西安办事处 电话：029—86522639 传真：029—86522639

滨州办事处电话：18222914411 传真：021—69927333

深圳办事处 电话：0755—25873004传真：0755—25873004

譬裂击掣驾揣 广告终营许¨J‘证：440000 1 00 1 1 5 邮发代q·：46 40 定价：1 2．oo元

2 1’

IIlIf万方数据


