
 
EJERCICIO 1 (2,5) 
 
Pretendemos utilizar el sensor de presión MPX2300 para la medida de presión en aplicaciones médicas (rango 
entre 0 y 300 mmHg) y con un error inferior a 5 mmHg. Se trata de un sensor “ratiometric to supply voltage” y 
salida diferencial, cuyas características se adjuntan. Consideremos que hemos hecho una calibración específica, 
con el sensor alimentado a 6Vdc y a 25ºC, y hemos determinado las características concretas de nuestro sensor 
(que tomaremos como valores de referencia) corresponde a los valores máximos de la hoja de especificaciones. 
 
1.1) Si la tensión de alimentación puede presentar pequeñas variaciones de ±0.2 V de amplitud respecto al valor 
nominal de 6 Vdc, determina el error máximo (peor caso) en la medida (expresado en mmHg) a la que esta 
variación da lugar por el efecto en el offset y la sensibilidad. ¿Es aceptable esta variación en la alimentación de 
±0.2 V para nuestra aplicación o se debería utilizar una fuente de alimentación más estable? (1) 
 
1.2) Consideramos una tensión de alimentación 
estable de 6 Vdc. Conectamos la salida del sensor 
a un amplificador de instrumentación (AI), y la 
salida de este AI a un conversor analógico digital 
(CAD) con margen de entrada de 0 a 3 V.  
 
 
Si la ganancia del AI viene dada por [1+(40KΩ/Rg)] ¿Cuál debe ser el valor de Rg para aprovechar de la mejor 
forma posible el margen de entrada del CAD? (0.3) ¿Cuál es la máxima tolerancia (en %) de la resistencia 
aceptable para que el error máximo que introduzca esta incertidumbre sea inferior a 5 mmHg? (0.9) 
¿Cuántos bits debe tener el CAD para que el error de cuantificación sea inferior a 5 mmHg? (0,3) 
 
 
EJERCICIO 2 (2,5) 
 
Utilizamos el amplificador inversor de la figura para amplificar una 
señal procedente de un sensor (Vs).  
Consideraremos que el amplificador operacional es ideal. 

R1=1 kΩ  
R2=10 kΩ    
C2= 1nF 

 
 
 2.1) ¿Cuál es el rango de frecuencias de la señal de entrada que se puede medir con un error dinámico a la 
salida inferior a ε=1%? Indica la expresión genérica de la frecuencia máxima en función de los componentes R1, R2, C2 y del 
error ε. Solo sustituye los valores numéricos al final. (0.75) 
 
2.2) Evalua a tensión de ruido rms a la salida debida al ruido térmico de R1 y R2. Indica la expresión genérica de la 
tensión de ruido rms en función de los componentes R1, R2, C2 y la constante kB y la temperatura. Solo sustituye los valores 
numéricos al final. (0.75) 
 
2.3) Si elegimos R1 y R2 10 veces más grandes (R1=10 kΩ y R2=100 kΩ),  
¿Cuál sería la tensión de ruido rms a la salida? ¿Y el rango de frecuencias útil (con error dinámico inferior al 
1%)? (0.5) 
Si con estas nuevas resistencias, queremos seguir manteniendo el mismo rango de frecuencias útil inicial, ¿qué 
componente debemos modificar y cuánto? En ese caso, ¿cuál sería la tensión de ruido rms? (0.5) 
 
Considera que la temperatura de trabajo es 25ºC. 
El NEB (ancho de banda efectivo) de un sistema pasa-bajo de orden 1 con un polo en fo es 1.57fo.   
Constante de Boltzmann kB =  1.38x10-23 J/K.  
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