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DESCRIPCION
Grua, especialmente a una grua de carga para un vehiculo
La invencion se refiere a una grua, especialmente a una grda de carga para un vehiculo, comprendiendo:
- una columna de gruia apoyada de forma giratoria alrededor de un eje vertical,

- al menos un brazo, unido a la columna de la gria y apoyado de forma giratoria alrededor de un eje
horizontal, y al menos una prolongacioén del brazo, alojada en el brazo de forma desplazable.

- al menos una unidad de émbolo-cilindro para extender y retraer la prolongacion del brazo respecto al
mismo, encajando la unidad de émbolo-cilindro, al menos una, con su primer extremo en el brazo, a través
de al menos una primera zona de introduccion de fuerza, y con su segundo extremo en la prolongacion del
brazo, al menos una, a través de al menos una segunda zona de introduccion de fuerza, y presentando la al
menos una unidad de émbolo-cilindro un plano medio que transcurre en una direccion paralela al eje
horizontal, alrededor del cual esta apoyado el brazo de forma giratoria, y presentando la unidad de émbolo-
cilindro, al menos una, en un estado de estar sometida a compresién al extenderse, una deformacién por
compresion en una direccion perpendicular al plano medio, y en un estado de estar sometida a traccion al
retraerse, una deformacion por traccién en una direccidon contrapuesta a la deformacién por compresion.

En la figura 1 esta representado esquematicamente, en una vista de conjunto en perspectiva, un ejemplo para una
grua del género expuesto, relevante en el contexto de la presente invencion. Dicho mas exactamente, aqui se trata
de una grua de carga 1 que puede montarse sobre un vehiculo. La misma comprende, entre otros, una columna de
grua 3, apoyada de forma giratoria alrededor de un eje vertical V (sobre una base 16 de grua), un brazo 4 unido con
la columna 3 de la gria y apoyado de forma giratoria alrededor de un eje horizontal H, y una prolongacion 5 del
brazo apoyada en el brazo 4 de forma desplazable. En relacion con el ejemplo representado de una grda de carga,
en el brazo 4 se habla también del segundo brazo, y en la prolongacién 5 del brazo también de una pieza de
prolongacion del recorrido. La gria representada comprende ademas una unidad 6 de émbolo-cilindro para extender
y retraer la prolongacion 5 del brazo respecto al brazo 4, encajando la unidad 6 de émbolo-cilindro en el brazo 4 con
su primer extremo, a través de una primera zona de introduccion de fuerza, y en la prolongacién 5 del brazo con su
segundo extremo, a través de una segunda zona de introduccion de fuerza, y presentando la unidad 6 de émbolo-
cilindro un plano medio M que transcurre en una direccion paralela al eje horizontal H, alrededor del cual esta
apoyado el brazo 4 de forma giratoria, plano que esta esbozado, por ejemplo, mediante una linea discontinua en la
figura 2, en relacion con el estado de la técnica. En caso del cilindro 18 de la unidad 6 de émbolo-cilindro, se hable
también a menudo, en relacién con el ejemplo expuesto de una grua de carga, de un cilindro de prolongacion del
recorrido. Entre el segundo brazo 4 y la columna 3 de la grua se ha colocado un primer brazo 2. Las unidades 9y 10
de émbolo-cilindro sirven para mover el primer y el segundo brazo. Para dar una imagen completa ha de
mencionarse también que la gria de carga 1 representada en la figura 1 sirve para levantar una carga, la cual puede
ser suspendida del gancho 17, hasta, o bien desde la superficie de carga de un vehiculo. La gria 1 de carga es
controlada a través de una unidad 15 de control y regulacion. La gria 1 de carga se apoya sobre dispositivos de
apoyo extensibles lateralmente, los cuales comprenden las piezas 11 a 14.

En las figuras 2a y 2b se representa, segun un ejemplo, como tiene lugar, segun el estado de la técnica conocido por
el especialista en general, la transmision de fuerza al extender y retraer la prolongacion 5 del brazo con respecto al
brazo 4, entre la unidad 6 de émbolo-cilindro y la prolongacion 5 del brazo, tratandose en la figura 2a de una vista
lateral representada esquematicamente, y en la figura 2b de una vista de un corte transversal representado
esquematicamente, de una parte relevante para la comprension de la grda de carga, de la zona de la cabeza 20 del
vastago perteneciente al vastago 19 del émbolo de la unidad 6 de émbolo-cilindro. En el ejemplo representado para
el estado de la técnica, la transmision de la fuerza se realiza al estar anclado un perno 23 en la cabeza 20 del
vastago, centrado respecto al plano medio M de la unidad 6 de émbolo-cilindro, sobresaliendo los dos extremos del
perno 23 por ambos lados de la cabeza 20 del vastago (véase la figura 2b) y estando dispuestas de esa forma dos
zonas 8 para la transmision de fuerza. Los dos extremos del perno 23 estan alojados en orificios verticales alargados
que se encuentran en dos bridas 22 de articulacién, estando unidas las bridas 22 de articulacion con la prolongacion
5 del brazo a través de un dispositivo 21 de sujecion.

En general es conocido que la unidad de émbolo-cilindro, especialmente en el estado de extension y bajo una carga
maxima, esta sometida a deformaciones. En la figura 3a se ha representado esquematicamente, para el ejemplo del
estado de la técnica descrito anteriormente, el desarrollo del momento de flexion, o bien de la tension en el vastago
del émbolo, en el que tiene lugar la transmision de fuerza entre la unidad de émbolo-cilindro y la prolongacion del
brazo a través de zonas de direccionamiento de la fuerza, colocadas de forma centrada respecto al plano medio de
la unidad de émbolo-cilindro. En ello, la figura parcial (1) muestra el desarrollo de los momentos de flexion, o bien de
la tensién que resulta de la (pura) deformacion f del entorno. En la figura parcial (2) se representa el desarrollo de los
momentos de flexion, o bien de la tensién que resulta de una fuerza de extension Fa, y la figura parcial (3)
representa finalmente todo el transcurso que resulta de la superposicién de las secciones que se pueden observarse
en las figuras parciales (1) y (2). Al retraer la prolongacion del brazo, el desarrollo de los momentos de flexion, o
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bien de la tension, en la figura parcial (2), estaria reflejado hacia arriba.

Como documentos de patente que definen el estado general de la técnica han de mencionarse el JP 55 117480 U y
el US 2005/218101 A1.

Es perjudicial en la transmision de fuerza entre la unidad de émbolo-cilindro y la prolongacién del brazo, segun el
estado de la técnica, el que, cuando se quisiese dimensionar la gria de carga para una carga mas elevada, esto
so6lo seria posible (en el caso de mantenerse el principio del disefio) a través de un reforzamiento de la unidad de
émbolo-cilindro, especialmente un incremento del espesor del material, a fin de mantener dentro de unos limites las
deformaciones de la unidad de émbolo-cilindro descritas en la figura 3a a titulo de ejemplo. Esto esta unido como
consecuencia con mayores costes y un peso mas elevado.

De aqui, la presente invencién se ha marcado como objetivo evitar los inconvenientes descritos anteriormente, y
poner a disposicion un modo de construccion mejorado respecto al estado de la técnica de la gria del género
expuesto descrita al principio.

Este objetivo se alcanza, segun la invencion, por que al menos una unidad de émbolo-cilindro encaja con su
segundo extremo en al menos una prolongacién del brazo, a través de al menos dos zonas de transmision de
fuerza, y porque una de esas al menos dos zonas de transmision de fuerza esta dispuesta en la direccion
contrapuesta a la deformacién por compresion, y la otra de esas al menos dos zonas de transmision de fuerza en la
direccién contrapuesta a la deformacion por traccion, ambas desplazadas respecto al plano medio.

Los pormenores y formas de ejecucion ventajosas de la invencion, las cuales estan definidas en las reivindicaciones
subordinadas, se describen mas detalladamente, en el marco de la siguiente descripcion de los dibujos, segun las
figuras que todavia no fueron descritas en la introduccion de la descripcion. En ello se muestran:

Fig.1 esquematicamente, una grua en una vista general en perspectiva,

Figs. 2ay 2b partes de una unidad de émbolo-cilindro y de una prolongacion del brazo segun el estado de la
técnica,

Fig. 3a esquematicamente, el desarrollo de los momentos de flexion, o bien de la tensién en el vastago del
émbolo, segun el estado de la técnica,

Fig. 3b esquematicamente, el desarrollo de los momentos de flexion, o bien de la tension en un vastago
del émbolo en caso de una zona de transmision de fuerza colocada de forma desplazada respecto
al plano medio,

Figs. 4ay 4b en una vista en perspectiva (fig. 4a) representada esquematicamente, y en una vista lateral (fig.
4b) representada esquematicamente, una seccion de una grua relevante para la comprension de
un primer ejemplo de ejecucion de la invencion,

Fig. 4c una vista desde arriba, representada esquematicamente, sobre dos zonas parciales de la cabeza
del vastago, en un primer ejemplo de ejecucion,

Figs. 5ay 5b en una vista en perspectiva (fig. 5a) representada esquematicamente, y en una vista lateral (fig.
5b) representada esquematicamente, una seccion de una grua relevante para la comprension de
un segundo ejemplo de ejecucion de la invencion,

Fig. 5¢ una vista desde arriba, representada esquematicamente, sobre dos zonas parciales de la cabeza
del vastago, en el segundo ejemplo de ejecucion,

Fig. 5d una seccion transversal, representada esquematicamente, de la cabeza del vastago en el segundo
ejemplo de ejecucion, y

Figs.6ay6b  en una vista en perspectiva (fig. 6a) representada esquematicamente, y en una vista lateral (fig.
6b) representada esquematicamente, una seccién de una grua relevante para la comprension de
un tercer ejemplo de ejecucion de la invencion.

Como se ha expuesto ya mas arriba, una idea basica de la invencion consiste en que al menos algunas de las zonas
de transmision de fuerza, sobre las que encaja en la prolongacion del brazo con su segundo extremo la al menos
una unidad de émbolo-cilindro, esté colocada de forma desplazada respecto al plano medio de la unidad de émbolo-
cilindro. Mediante una transmisién excéntrica de fuerza de ese tipo respecto al plano medio de la unidad de émbolo-
cilindro, la fuerza para la extension y la retraccion de la prolongacion del brazo, en el estado de deformacion, puede
incrementarse claramente respecto a una transmisién central de fuerza en relacién con el plano medio, sin que para
ello haya que reforzar la unidad de émbolo-cilindro.

Este efecto se desprende de la figura 3b: aqui se representa esquematicamente, como también en la figura 3a
descrita al principio, el desarrollo de los momentos de flexion, o bien de la tensiéon en el vastago del émbolo,
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pudiéndose observar por otra parte en la figura parcial (1) de la figura 3b el desarrollo de los momentos de flexion, o
bien de la tension resultantes de la (pura) deformacion f del entorno, en la figura parcial (2) el desarrollo de los
momentos de flexion, o bien de la tension resultante de una fuerza de extension Fa transmitida excéntricamente,
designandose la excentricidad de la transmision de fuerza con el signo e de referencia, y en la figura parcial (3) el
desarrollo conjunto que resulta de la superposicion de las secciones que se observan en las figuras parciales (1) y
(2). Si se comparan ahora las dos figuras parciales (3) de las figuras 3a y 3b, se desprende inmediatamente que la
amplitud maxima en el caso de la figura 3b esta reducida considerablemente en comparacion con la de la figura 3a.
Esto significa que con la ayuda de la unidad de émbolo-cilindro o bien del brazo y de la prolongacién del brazo, la
carga movida puede ser incrementada claramente con una deformacién constante de la unidad de émbolo-cilindro.

En las figuras 4a, 4b y 4c esta representado un primer ejemplo de ejecucion de la invencién, siendo visible
respectivamente solo la zona de una grda de carga relevante para la comprension de la invencion. En ese primer
ejemplo de ejecucion, la unidad 6 de émbolo-cilindro encaja en el brazo 4 con su primer extremo, que en este caso
se trata del extremo que comprende al cilindro 18, a través de una primera zona 7 de transmision de fuerza, y en la
prolongacion 5 del brazo su segundo extremo, que en este caso es la cabeza 20 de vastago del vastago 19 del
émbolo, a través de cuatro zonas adicionales 8 de transmisién de fuerza. Estas cuatro zonas adicionales 8 de
transmision de fuerza, de las cuales solo dos son visibles respectivamente debido a las representaciones elegidas,
estan realizadas respectivamente, en este ejemplo de ejecucion, mediante segmentos insertables 26 y 26’ con forma
fundamentalmente cilindrica, estando alojados respectivamente estos segmentos insertables 26 y 26°, con union
positiva de forma, en un orificio 30 en la cabeza de vastago 20 del vastago 19 del émbolo de la unidad 6 de émbolo-
cilindro, y, a saber, de tal forma que estan apoyados en los orificios 30 de forma giratoria alrededor de un eje de giro
R que transcurre paralelamente al eje horizontal H, alrededor del cual esta alojado el brazo 4 de forma giratoria. Los
segmentos insertables 26 y 26’ presentan respectivamente sobre un lado una superficie plana 31 a través de la que
se apoyan en las bridas 22 de anclaje, estando unidas esas dos bridas 22 de anclaje con la prolongacion 5 del brazo
a través de un dispositivo 21 de sujecién. Las dos bridas 22 de anclaje estan alojadas, con unidn positiva de forma
con juego, en dos escotaduras 29 dispuestas simétricamente a ambos lados de la cabeza 20 del vastago. Esto
quiere decir que las escotaduras 29 estan configuradas con un tamafo algo mayor que las bridas 22 de anclaje. A
través de esa union positiva de forma con juego, asi como del hecho de que los segmentos insertables 26 y 26’, los
cuales estan unidos con las bridas 22 de anclaje, estén apoyados de forma giratoria, las bridas 22 de anclaje son
giratorias en su conjunto, en un campo angular limitado a, alrededor de un eje de giro que transcurre paralelamente
al eje horizontal H, alrededor del cual esta alojado el brazo 4 de forma giratoria. En caso de una variacién angular
demasiado elevada entre el vastago 19 del émbolo y la prolongacion 5 del brazo, o bien las bridas 22 de anclaje, la
union positiva de forma es efectiva, y la union es “tensada“, por decirlo asi, y de esa forma se evita un “pandeo” del
vastago 19 del émbolo. Una derivacion de las bridas 22 de anclaje hacia arriba (se observa en la figura 4b) o hacia
abajo se evita por una parte a través de un pasador 24 de cerrojo sujeto a la cabeza del vastago mediante dos
tornillos 25, y por otra parte con una conformacién especial de las bridas 22 de anclaje en las zonas 27. En lo que se
refiere a la disposicion exacta de las cuatro zonas 8 de transmisién de fuerza en este ejemplo de ejecucion, hay que
constatar que dos de esas zonas 8 de transmision de fuerza estan colocadas en el lado de la cabeza 20 del vastago
del émbolo, visible en la figura 4b, y las otras dos zonas 8 de transmision de fuerza simétricamente sobre el lado
contrapuesto de la cabeza 20 del vastago del émbolo. Ademas, una de las dos zonas 8 de transmision de fuerza
existentes a los dos lados esta situada respectivamente desplazada por encima del plano medio M de la unidad 6 de
émbolo-cilindro, y la otra zona 8 de transmision de fuerza desplazada por debajo del mismo. Por tanto, y expresado
de otra forma, una de las zonas 8 de transmision de fuerza, de las dos, esta colocada en la direccion de la
deformacién D por compresion, y la otra zona 8 de transmision de fuerza en la direccion opuesta a la deformacion Z
por traccion, ambas desplazadas respecto al plano medio M, apareciendo la deformaciéon D por compresién en un
estado de sometimiento a compresién al extender la prolongacion 5 del brazo (véase también la figura 3b), y la
deformacién por traccion en un estado de sometimiento a traccion al retraer la prolongacién 5 del brazo. Esto
significa que la zona 26’ de transmision de fuerza, dispuesta con un desplazamiento A’ por encima del plano medio
M, desarrolla un efecto de descarga en el estado de sometimiento a compresion, y la zona 26 de transmision de
fuerza, dispuesta con un desplazamiento A por debajo del plano medio M, desarrolla un efecto de descarga en el
estado de sometimiento a traccion.

Es de sefialar ademas que en la figura 4c se trata de una vista parcial desde arriba sobre la cabeza del vastago 20,
pudiéndose observar en la parte izquierda de la vista el pasador 24 de cerrojo, el cual impide un desplazamiento de
las bridas 22 de anclaje hacia arriba, o sea, en la direccion del observador, y en la parte derecha de la vista una
seccion transversal en la zona de los segmentos insertables 26.

En las figuras 5a, 5b, 5¢c y 5d se representa un segundo ejemplo preferido de ejecucion de la invencién, habiendo
sido elegidas en las figuras 5a, 5b, 5c las mismas formas de representacion que en las figuras 4a, 4b, y 4c. La
transmision de fuerza entre la cabeza 20 de vastago del vastago 19 de la unidad 6 de émbolo-cilindro sobre la
prolongacion 5 del brazo tiene lugar a través de las zonas 8 de transmision de fuerza, de la misma forma que en el
primer ejemplo de ejecucion descrito anteriormente. Solamente es distinta, en este ejemplo de ejecucion, el tipo de
sujecion de las bridas 22 de anclaje sobre la cabeza 20 del vastago. Como se ha expuesto anteriormente, el
desplazamiento de las bridas 22 de anclaje hacia arriba se evita, en el primer ejemplo de ejecucion, a través de un
pasador de cerrojo atornillado sobre la cabeza 20 del vastago. En el segundo ejemplo de ejecucion, ese efecto de
consigue, en comparacion con ello, mediante un atornillamiento de las bridas 22 de anclaje sobre la cabeza 20 del
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vastago. Este atornillamiento se observa especialmente en la figura 5d. El signo de referencia 28 indica un tornillo, el
signo de referencia 29 dos arandelas, y el signo de referencia 30 una tuerca, la cual presenta un roscado interior
correspondiente al del tornillo 28.

En las figuras 6a y 6b se representa un tercer ejemplo preferido de ejecucién de la invencion, siendo visible
respectivamente una seccién de una grua, relevante para la comprension de ese ejemplo de ejecucion. En ello, en la
figura 6a se trata de una vista en perspectiva, representada esquematicamente, y en la figura 6b de una vista lateral,
representada esquematicamente. En ese tercer ejemplo de ejecucion, las zonas 8 de transmision de fuerza, a través
de las cuales encaja la unidad 6 de émbolo-cilindro sobre la prolongacion 5 del brazo, estan realizada a través de
dos dispositivos 35 y 35’ de pernos con forma cilindrica, los cuales estan alojados, con unién positiva de forma, en
orificios en la cabeza del vastago de la 6 de émbolo-cilindro. Los extremos de los dispositivos 35 y 35’ de pernos
sobresalen a ambos lados de la cabeza 20 del vastago, y estan alojados en orificios alargados 33 y 33’ de dos
dispositivos intermedios 36 en forma de placas fundamentalmente rectangulares. Los dos dispositivos intermedios
36, colocados a ambos lados de la cabeza 20 del vastago, esta alojados por su parte en escotaduras 34 que se
encuentran en dos bridas de anclaje 22, estando ensanchadas las escotadura 34 (mostradas en la figura 6b) hacia
arriba y hacia abajo, de tal forma que los dispositivos intermedios 36 son desplazables en altura respecto a las
bridas de anclaje. Las dos bridas de anclaje 22 estan unidas a su vez (como en los otros dos ejemplos de ejecucion)
con la prolongacion 5 del brazo a través de un dispositivo de sujecion 21. En este tercer ejemplo de ejecucion, el
dispositivo 33 de pernos esta desplazado en una distancia A por debajo del plano medio M, y desarrolla un efecto de
descarga en el estado de sometimiento a tracciéon. El segundo dispositivo 33’ de pernos esta desplazado en una
distancia A’ por encima del plano medio M, y desarrolla un efecto de descarga en el estado de sometimiento a
compresion.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2539471 T3

REIVINDICACIONES
1. Grua 1, especialmente gria de carga para un vehiculo, comprendiendo:
- una columna (3) de grua apoyada de forma giratoria alrededor de un eje vertical (V),

- al menos un brazo (4), unido a la columna (3) de la grda y apoyado de forma giratoria alrededor de un eje
horizontal (H), y al menos una prolongacion (5) del brazo, alojada en el brazo (4) de forma desplazable, asi
como

- al menos una unidad (6) de émbolo-cilindro para extender y retraer la prolongacion (5) del brazo respecto al
brazo (4), encajando la unidad (6) de émbolo-cilindro, al menos una, con su primer extremo en el brazo (4),
a través de al menos una primera zona (7) de introduccion de fuerza, y con su segundo extremo en la
prolongacion (5) del brazo, al menos una, a través de al menos una segunda zona (8) de introduccion de
fuerza, y presentando la al menos una unidad (6) de émbolo-cilindro un plano medio (M) que transcurre en
una direccioén paralela al eje horizontal (H), alrededor del cual esta apoyado el brazo (4) de forma giratoria, y
presentando la unidad (6) de émbolo-cilindro, al menos una, en un estado de estar sometida a compresion
al extenderse, una deformacion (D) por compresion en una direccion perpendicular al plano medio (M), y en
un estado de estar sometida a traccion al retraerse, una deformacion (Z) por traccion en una direccion
contrapuesta a la deformacion (D) por compresion, caracterizada por que la al menos una unidad (6) de
émbolo-cilindro encaja con su segundo extremo en al menos una prolongacion (5) del brazo, a través de al
menos dos zonas (8) de transmision de fuerza, y por que una de esas al menos dos zonas (8) de
transmision de fuerza esta dispuesta en la direccion contrapuesta a la deformacién (D) por compresion, y la
otra de esas al menos dos zonas de transmision de fuerza en la direccién contrapuesta a la deformacion (F)
por tracciéon, ambas desplazadas respecto al plano medio (M).

2. Graa (1) segun la reivindicacion 1, encajando la al menos una unidad (6) de émbolo-cilindro con su
segundo extremo en la al menos una prolongacion (5) del brazo, a través de al menos cuatro zonas (8) de
transmision de fuerza, caracterizada por que dos de las al menos cuatro zonas (8) de transmisién de fuerza estan
dispuestas en la direccion contrapuesta a la deformacién (D) por compresion, y las otras dos de esas al menos
cuatro zonas de transmision de fuerza en la direcciéon contrapuesta a la deformaciéon (F) por traccion, todas
desplazadas respecto al plano medio (M).

3. Grua (1) segun la reivindicacion 2, caracterizada por que las al menos cuatro zonas (8) de transmisién de
fuerza estan dispuestas, preferentemente de forma simétrica, a ambos lados de la unidad (6) de émbolo-cilindro, al
menos una.

4. Grua (1) segun una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizada por que al menos una de las zonas (8) de
transmision de fuerza, a través de las cuales encaja la al menos una unidad (6) de émbolo-cilindro con su segundo
extremo en la al menos una prolongacion del brazo, esta realizada mediante al menos un segmento (26, 26’) de
insercion.

5. Grua (1) segun la reivindicacion 4, caracterizada por que el segmento (26, 26’) de insercion esta alojado,
al menos en alguna zona y con union positiva de forma, en un orificio (30) de la al menos una unidad (6) de émbolo-
cilindro.

6. Grua (1) segun la reivindicacion 5, caracterizada por que al menos un segmento (26, 26’) de insercion esta
alojado en el orificio (30) de forma giratoria alrededor de un eje de giro (R )que transcurre paralelamente al eje
horizontal (H,) alrededor del cual esta alojado el brazo (4 )de forma giratoria.

7. Grua (1) segun una de las reivindicaciones 4 a 6, caracterizada por que el segmento (26, 26’) de
insercion, al menos uno, presenta al menos una superficie plana (31).

8. Grua (1) segun la reivindicacion 7, caracterizada por que el segmento (26, 26’) de insercion, al menos uno,
se apoya con la superficie plana (31), al menos una, sobre al menos una brida (22) de anclaje, estando unida la
brida (22) de anclaje, al menos una, con la al menos una prolongacion (5) del brazo.

9. Grua (1) segun la reivindicacion 8, caracterizada por que la brida (22) de anclaje, al menos una, esta
alojada, preferentemente con unién positiva de forma con juego, en una escotadura (29) de la al menos una unidad
(6) de émbolo-cilindro.

10. Grua (1) segun una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizada por que al menos una de las zonas (8) de
transmision de fuerza, a través de la cual encaja con su segundo extremo la al menos una unidad (6) de émbolo-
cilindro sobre la al menos una prolongacion del brazo, esta realizada mediante un dispositivo de perno (35, 35’).

11. Grua (1) segun la reivindicacion 10, caracterizada por que el dispositivo de perno (35, 35’), al menos uno,
esta alojada, al menos por zonas, en un orificio de la al menos una unidad (6) de émbolo-cilindro.
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12. Grua (1) segun la reivindicacion 10 o 11, caracterizada por que el dispositivo de perno (35, 35’), al menos
uno, esta unido con al menos una brida de anclaje (22), preferentemente a través de un dispositivo intermedio (36),
estando unida la al menos una brida de anclaje (22) con la al menos una prolongacion (5) del brazo a través de un

dispositivo (21) de sujecion.
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