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2.2.1端侧（感知与执行）
端侧感知设备以毫米波雷达和高清视频的融合检测为技术核心，用时空配准算法把雷达点云和视频帧像素级关联起来，从而达到对车辆轨迹、排队长度和行人姿态的高精度识别，数据经过路侧MEC网关完成协议转换和特征提取之后以MQTT协议上传，执行层信号机和诱导屏可以本地策略下发，在网络中断的时候也能依靠预设逻辑维持基本运行。
2.2.2边侧（边缘计算）
边缘计算节点使用5G UPF下沉部署的方式，把用户面功能锚定在道路侧机房上，利用TSN时间敏感网络实现端到端毫秒级时延保障，节点上运行的AI推理引擎使用TensorRT加速框架对视频流进行结构化分析，识别结果通过Kafka消息队列分发到信号控制和事件告警等微服务应用，容器编排支持应用的热更新和弹性扩缩容。

道路空间智慧化改造重视公共空间品质的改善，在人行道宽阔的地方装设互动信息屏和智慧座椅，集充电、无线联网和环境信息展示于一身，把道路空间由通行通道变成市民停留交流的场所，设计时兼顾智慧设施和街道景观的协调，杆件和箱体的外观颜色同周边建筑风格一致，设备安装不能占用盲道和消防通道，在提高智能化程度的时候保持道路空间的人文关怀和美学品质。
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综上所述，在智慧交通背景下市政道路智能化设计属于一个包含设施整合、系统协同和服务升级的综合性工程，它的主要目的就是用数据来打通道路物理空间和数字空间的融合，把道路由静态的通行设施变成动态的城市服务节点。未来随着智能网联汽车普及和城市信息模型完善，道路智能化设计将向着车路城一体化发展，设计过程中要不断考察技术成熟度同实际需求之间的契合状况，在试点验证的基础上逐步推广，使智能化成果真正变成市民能感受到的出行品质改善。

