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En este proyecto se presenta el diseño, construcción e 
implementación de un control de velocidad para dos motores 
Brushless DC, el cuál incorpora un sistema diferencial electrónico 
para su aplicación en el vehículo eléctrico Lizard. Aunque el 
objetivo principal de este trabajo es el diseño del control de 
velocidad, se presenta de igual forma el diseño de los 
controladores de potencia, desarrollados específicamente con la 
capacidad necesaria para manejar cada uno de los motores 
empleados en este proyecto sin carga. 
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