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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!

元件类：比例阀、伺服阀、电液控制元件、伺服油缸、内啮合齿轮泵

成套类：精密机电设备；板带材纠偏(EPC、CPC)；多自由度模拟

仿真；精密液压伺服校直机；液压试验台及非标类液压站；

其它专用电液伺服控制设备
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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
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