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1 引言

本文旨在提出音乐游戏《梦见霖音 Milthm》的第三版分数计算方法及第二版准确率计
算方法．

2 术语和定义

2.1 缩写表

缩写 解释

Milthm 音乐游戏《梦见霖音 Milthm》．

ScoreV3 第三版分数计算方法．

AccV2 第二版准确率计算方法．

2.2 术语表

术语 解释

判定点 位于判定区间内的、用作判定玩家特定操作的基准时刻的点．

击打偏差 玩家的特定操作与判定点之间的时间差，单位为毫秒．负值表示提
前于判定点，正值表示落后于判定点．

全部连击（FC） 对于所有判定点，玩家的特定操作都能够产生连击接续的判定．

全部完美（AP） 对于所有判定点，玩家的特定操作都能够产生收益最高的数种判
定．

理论值（MAX） 对于所有判定点，玩家的特定操作均产生最高收益．

2.3 定义

定义 2.1 (判定等级). 判定等级是多个连续时间区间的并集，用于描述击打偏差的时间
区间．
对于判定等级 l，有

l =
n∪

i=1

Ii,

其中 Ii 是 R 上的一段连续区间．

定义 2.2 (判定组). 判定组 J 是一个集合，其中每个元素均为一个判定等级，同时拥
有一个缺省元素 m = ∅ 用于描述不产生判定的情况．

性质 2.2.1 (互不重叠). 对于任意 ja, jb ∈ J 且 ja ̸= jb，有 ja ∩ jb = ∅．

性质 2.2.2 (区间覆盖).
∪

j∈J j 是 R 上的一段连续区间．

ScoreV3 采用的判定组 J 如下：
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判定等级 名称 击打偏差时间区间（毫秒）

s Exact 判定（大 P） [−35, 35]

p Perfect 判定（小 P） [−70,−35), (35, 70]

g Great 判定（大 G） [−105,−70), (70, 105]

n Good 判定（小 G） [−140,−105), (105, 140]

b Bad 判定 [−155,−140), (140, 155]

m Miss 判定 ∅

定义 2.3 (判定映射). 判定映射 J : R → J 从实数域映射到判定组：

J(δ) =

 j, ∃j ∈ J (δ ∈ j) ,

m, 其他．

定义 2.4 (判定点序列). 判定点序列 Σ = {σ1, σ2, · · · , σN} 是一串单调不减的有穷序列，
其中每个判定点 σi ∈ R∗．

定义 2.5 (物量). 严格来讲，物量（物件数量）与判定点数量并非同一概念．本文定义
的物量（物件数量）为一般定义下的判定点数量．
物量 N 是判定点序列 Σ 的长度，即 N = |Σ|．

定义 2.6 (击打偏差序列). 击打偏差序列 ∆ = {δ1, δ2, · · · , δN} 是一串基于判定点序列
以及用户操作得到的序列，有 |∆| = N，且其中每个击打偏差 δi ∈ R．

定义 2.7 (判定序列). 判定序列 Ξ = {ξ1, ξ2, · · · , ξN} 满足：对于每个判定 ξi，有
ξi = J (δi)．

3 ScoreV3 算法
3.1 判定分

定义 3.1 (阶梯式判定分算法). 阶梯式判定分算法 Sjudge : J → R 是一个从判定组映射
到实数域的映射．

ScoreV3 采用的阶梯式判定分算法 Sjudge 如下：

判定等级 得分

s 100,0000

p 99,0000

g 60,0000

n 30,0000

b 15,0000

m 0
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定义 3.2 (截至第 n 个判定点的判定分). 截至第 n 个判定点的判定分 ASn 定义如下：

ASn =

∑n
i=1 Sjudge(ξi)

n
.

3.2 连击补正乘区

3.2.1 基础补正乘区

定义 3.3 (连击基础分映射). 连击基础分映射 B : J × N+ → R3 将判定等级 ξ 与物量
N 映射为连击基础分上限 bξ,N、连击基础分下限 dξ,N 判定增分 aξ,N．

ScoreV3 采用的连击基础分映射 B 如下：

判定等级 ξ 连击基础分上限 bξ,N 连击基础分下限 dξ,N 判定增分 aξ,N

s min(max (⌊0.24N⌋ , 1), 192) 0 2

p min(max (⌊0.24N⌋ , 1), 192) 0 1

g min(max (⌊0.16N⌋ , 1), 128) 0 0

n min(max (⌊0.12N⌋ , 1), 96) 0 0

b min(max (⌊0.10N⌋ , 1), 80) 0 0

m min(max (⌊0.08N⌋ , 1), 64) 0 0

定义 3.4 (连击分序列). 连击分序列 Θ = {θ0, θ1, · · · , θN} 是基于判定序列 Ξ 及连击基
础分映射 B 计算得到的递推序列．

ScoreV3 采用的连击分序列递推公式如下：

θ0 = bs,N ,

θi = min (max (θi−1 + aξi,N , dξi,N) , bξi,N) .

定义 3.5 (连击分上限). 连击分上限 bmax 是连击分能够达到的最大值．

在 ScoreV3 中，bmax = bs,N．

定义 3.6 (基础补正乘区序列). 基础补正乘区序列 K̊ = {̊κ1, κ̊2, · · · , κ̊N} 描述特定判定
点处的基础补正乘区．对于第 n 个判定点，基础补正乘区 κ̊n 计算方式如下：

κ̊n =

∑n
i=1 θi

n · bmax

.

3.2.2 补正乘区补差

定义 3.7 (连击分最大回复速度). 连击分最大回复速度 amax 是连击分在各判定等级中
能够达到的最快回复速度．

在 ScoreV3 中，amax = as,N．
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定义 3.8 (连击分预测序列). 连击分预测序列 Θ∗ = {θ∗0, θ∗1, · · · , θ∗N} 描述第 i 个判定点
处应能够达到的最大连击分．Θ∗ 与连击分序列 Θ 存在如下关系：

θ∗i = max (θi−1 + amax, 0).

定义 3.9 (连击分回复序列). 连击分回复序列 P = {ρ0, ρ1, · · · , ρN} 描述第 i 个判定点
后可使连击分回复到最大值的最少判定点数量（不包含第 i 个判定点自身）．P 与连击
分序列 Θ 存在如下关系：

ρi = max
(⌈

bmax − θi
amax

− 1

⌉
, 0

)
.

根据定义3.3到3.9可知，假设 1 ⩽ i, j ⩽ N，若有 ξi = ξj 且 i+ ρi ⩽ N , j + ρj > N，
则会产生：两相同判定对连击乘区的扰动在不同位置不一致．故需要引入连击分补差数
列，消除判定位置对连击乘区的影响．

定义 3.10 (连击分补差序列). 连击分补差数列 Θ̂ =
{
θ̂0, θ̂1, θ̂2, · · · , θ̂N ,

}
用于消除判定

的产生位置对于基础补正乘区产生的影响．其具体计算公式如下：

θ̂0 = 0,

θ̂i =

 θ̂i−1, i+ ρi ⩽ N 或 θi = θ∗i ,

(2 · (bmax − θi)− amax · (N + 1− i+ ρi)) · (i+ ρi −N)

2
, 其他．

定义 3.11 (截至第 n 个判定点的连击补正乘区). 截至第 n 个判定点的连击补正乘区
κn 定义如下：

κn = 0.4 + 0.6 ·
max

(
(
∑n

i=1 θi)− θ̂n, 0
)

n · bmax

.

3.3 连击附加分

定义 3.12 (连击判定映射). 连击判定映射 C : J → B 是一个从判定组映射到真值集合
B = {0, 1} 的映射，其中 0 代表假，1 代表真．

ScoreV3 采用的连击判定映射 C 如下：

C(ξ) =

1, ξ ∈ {s, p, g, n},

0, 其他．

定义 3.13 (当前连击序列). 当前连击序列 Γ = {γ0, γ1, · · · , γN} 描述第 i 个判定点处的
当前连击数量．γi 有如下递推关系：

γ0 = 0,

γi =

γi−1 + 1, C(ξi) = 1,

0, C(ξi) = 0.
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定义 3.14 (当前最高连击序列). 当前连击序列 Γ ∗ = {γ∗
0 , γ

∗
1 , · · · , γ∗

N} 描述截至第 i 个
判定点时的最高连击数量．γ∗

i 有如下递推关系：

γ∗
0 = 0,

γ∗
i = max

(
γi, γ

∗
i−1

)
.

定义 3.15 (截至第 n 个判定点的连击附加分). 截至第 n 个判定点的连击附加分 CSn

定义如下：

CSn = 5000 · γ
∗
n

N
.

3.4 AP 附加分
定义 3.16 (截至第 n 个判定点的 AP 附加分). 截至第 n 个判定点的 AP 附加分 APn

定义如下：

APn =

5000 · n

N
, ∀i ∈ {1, 2, · · · , n} (ξi ∈ {s, p}) ,

0, 其他．
.

3.5 分数计算

定义 3.17 (截至第 n 个判定点的得分). 截至第 n 个判定点的得分 Sn 定义如下：

Sn = κn · ASn + CSn + APn.

定义 3.18 (总得分). ScoreV3 的总得分 TS = SN .

性质 3.18.1 (理论值). 当且仅当 ∀ξ ∈ Ξ (ξ = s) 时，TS 取得最高得分 101, 0000．

4 AccV2 算法
定义 4.1 (阶梯式准确率算法). 阶梯式准确率算法 Ajudge : J → R 是一个从判定组映
射到实数域的映射．

AccV2 采用的阶梯式准确率算法 Ajudge 如下：

判定等级 准确率

s 100%

p 100%

g 60%

n 30%

b 15%

m 0%
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定义 4.2 (截至第 n 个判定点的准确率). 截至第 n 个判定点的准确率 ACCn 定义如下：

ACCn =

∑n
i=1 Ajudge(ξi)

n
.

定义 4.3 (总准确率). AccV2 的总准确率 TA = ACCN .

性质 4.3.1 (最高准确率). 当且仅当 ∀ξ ∈ Ξ (ξ ∈ {s, p}) 时，TS 取得最高准确率 100%．
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