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É evidente a analogia entre (1) e (3) ou entre (2) e (4) 
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ATRAVÉS ENTRE 
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Analogia fV ;  v  i  (elétrica 1) 

  Nesta analogia, para construirmos os circuitos 
mecânicos e elétricos equivalentes nos concentramos nas 
massas (indutâncias) e seus “circuitos” e verificamos as 
molas (capacitâncias) e amortecedores (resistências) 
compatibilizando os deslocamentos e velocidades 
(correntes) das conexões. 

               Mesmas velocidades  mesmas correntes. 

 

 Elementos mecânicos em paralelo produzem elementos 
elétricos equivalentes em série. 
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