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报告摘要

近年来高灵敏度、多模态传感器在表皮电子、机器人、健康监测设备

和人机交互等领域展现出广泛应用前景。然而多个输入信号同时存在时，

交叉敏感性会导致目标信号测量失准。因此，多功能材料的选择和传感器

结构设计对实现具有解耦机制的多模态传感器至关重要。本研究首先着手

讨论实现真正多模态传感器的不同信号解耦方法，阐释材料特性、结构效

应和传感机制对不同输入信号的识别原理，从而为生物电子、机器人及人

机交互领域提供高精度多模态传感器。多模态混合器件可进一步集成到可

拉伸、可充电的一体化器件系统用于情绪识别，实时监测数据传输至移动

设备及云端还可以帮助医护人员远程评估用户心理健康状况，并在需要时

通过远程医疗提供情绪支持。


