TIMCO Autopilot Prisliste pr. 01.01.2011

Betegnelse EkskI. Inkl. 25%
moms moms
Autopilot
AP 120 Kontrolbox 6.975,00| 8.718,75
MB 110 | Monteringsbox 852,00| 1.065,00
MB Monteringsbeslag til AP110 571,00 713,75
FLAC 2 Kompas med autokompensering 2.842,00| 3.552,50
K-INT4 Kompas interface 1.264,00| 1.580,00
INT 112 Navigator interface 2.075,00| 2.593,75
INT 120 Navigator interface til AP120. 1.660,00| 2.075,00
SW opdatering
FU 120 Follow up styring 1396,00 1745,00

(incl. extension box)

Rorfgler/rorviser
RO 102

Rorfgler 939,00 1.173.75

RI 110 Rorviserinstrument 972,00 1.215,00

Rl 110-V Rorviserinstrument vandtaet 1.077,00 1.346,25

ST 1, 8V-Out Stramforsyning 500,00 625,00
12/24V IN, 8V OUT

ST 1, 6V-Out Strgmforsyning 415,00 518,75

12/24V IN, 6V OUT
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TIMCO Autopilot

Prisliste pr. 01.01.2011

Motorstyring
MS 120

Magnetventiludgang
MA 120

Handbetjening
HA 120

STY 108

STY 110

Hydraulik
EHY 116, 12V
EHY 116, 24V

Betegne'se EkSkl InCI. 25%
Moms moms
Motorstyring 12/24V 1.173,00 1.466,25
Magnetventiludgang 798,00 997,50
Handbetjening 656,00 820,00
Styreswitch til indbygning 362,00 452,50
Styreswitch i vandteet kasse
m/instrument 1.118,00, 1.397,50
4.782,00| 5.977,50
El-hydraulik pumpe 4.921,00| 6.151,25
Olielas (speerreventil) 1.621,00| 2.026,25

Autopilot system til hydraulik

AP 120

Autopilot

MB 110 Monteringsboks

FLAC 2 Fluxgate kompas, selvkorr.

MS 120 Motorstyring

RO 102 Rorfagler

EHY 116, 12V El-hydraulik pumpe

Seetpris i alt: 17.563,00| 21.953,75|
| Seetpris i alt linkl. EHY 116, 24V | 17.702,00] 22.127,50|
Autopilot system til magnetventiler

AP 120 Autopilot

MB 110 Monteringsboks

FLAC 2 Fluxgate kompas, selvkorr.

Rorfaler RO 102

MA 120, 12/24V Magnetventil-udgang

Seetpris i alt: 12.406,00| 15.507,50|

Valuta DKK

/A TIMCO Electronic ApS

TIMCO
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