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基于特征点引导的多视影像择优匹配方法
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摘　要:从冗余数据中选择一个或者多个最为显著的立体像对,在最少“伪信息”的影响下,获取最佳影像匹配

效果,降低其它质量较差影像的负面平均效应,是提高多视影像匹配性能的关键.基于准确匹配的特征点,通
过匹配测度的鲁棒性分析,提出一种多视影像的匹配质量分析方法;在此基础上,提出了一种基于特征点引导

的多视影像择优匹配方法及基本思想、计算基础和择优匹配步骤.利用 ADS４０多度重叠影像数据进行了择

优匹配实验.结果表明,该方法能够有效选取匹配质量较优的影像,获取更加准确的多视匹配结果,在一定程

度上,比传统的多视匹配方法更加有效.
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　　从“二维影像”中精确恢复“三维立体场景”一
直是计算机视觉和摄影测量学界的关键问题,也
是难点问题,其核心技术为影像匹配技术[１].

为了降低三维立体场景向二维影像投影时的

信息盲区,“密集”、“全方位”、“轰炸式”摄影逐渐

成为一种新的摄影方式,如高航向和旁向重叠度

航空摄影、航空多视角摄影(通常为５镜头)[２]、车
载３６０°旋转摄影(或多镜头摄影)[３]及旋转多基

线低空摄影.在航天领域,随着我国高分辨率对

地观测系统的加速推进,多层次、多角度、全方位

和全天候的全球立体对地观测网也正在逐步形

成[４].
在新的摄影条件下,同一观测目标可在１０至

２０幅影像上成像,更有甚者可达到１００多幅.对

于影像匹配技术而言,大数据时代已经来临[５].
大数据时代下,在摄影测量领域,多基线立体

匹配技术总是试图使用“所有的”、“甚至更多的”
重叠影像,以获取理想的匹配结果.事实上,这是

不合理的,原因有:①对于大部分目标,两张影像

即可精确匹配并交会出三维立体信息,多幅影像

的参与只会增加匹配计算量,甚至降低匹配精度;

②对于遮挡、地表断裂、特征相似等难点匹配目

标,其信息被大部分影像捕捉,但是仍有影像获取

的是“伪信息”,匹配时的“去伪存真”更加合理、也
更具匹配优势.

针对上述问题,Zhang[６]早先提出了“混合匹

配”方法,该方法能够通过自动影像分析引擎,提
取一些质量较好的匹配影像,同时通过格网点匹

配与边缘特征匹配,结合反向匹配检查等策略,融
合生成高质量的匹配结果,但是其影像分析引擎

提取的只是细节丰富、反差较大的影像,且影像数

量在匹配时保持不变,难以满足影像匹配中特殊

像点的动态需求.Rumpler[７]利用模拟影像,对
不同类型的多基线立体匹配模型进行了分析,认
为随着重叠影像数量的增多,多基线立体匹配的

精度逐渐提高并趋于饱和,在达到一定的精度条

件下,影像数据的增加对提高精度没有意义,这为

本文提供了理论支持.Alsadik[８]提出了一种规

则策略,用于寻找满足三维重建精度的最少数目

的匹配影像,但是这种策略不能解决目标的自包

含区域问题,不适用于多视影像匹配技术.AhＧ
madabadian[９]利用 CMVS和 PMVS开源软件,
在多视影像数据的实际处理过程中认识到了选择

性匹配的重要性,并基于影像摄影基站与像点之
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间的夹角进行了匹配影像初步分析,给出了一种

匹配影像选择算法,为立体像对择优与去冗技术

研究提供了一种思路,但是该方法比较简单,难以

满足多视影像的局部择优匹配需求.
本文对多视影像的择优匹配方法不是使用所

有的重叠影像,而是从中选择一个或者多个最为

显著的立体像对(即立体择优),在最少“伪信息”
的影响下(即信息去冗),获取影像像点的最佳匹

配效果,降低其它质量较差影像的负面平均效应.

１　多视匹配模型

多视匹配模型是指多重叠影像的匹配与应用

模型.综合国内外现有研究发现,多视匹配模型

大致可以划分为两类[４]:一类是基于单立体匹配

与融合的多视匹配模型,即逐个分析单立体像对,
并对各个像对的匹配结果融合,获取融合解;另一

类是基于多立体整体匹配的多视匹配模型,即直

接分析所有立体像对,通过一定的几何约束方法

获取最佳解.
与单立体匹配模型相比,多视匹配模型能够

利用多重叠影像数据提供的冗余信息,消除信息

盲区,提高相似特征、遮挡特征与断裂特征的匹配

成功率,因此近年来得到了更为广泛的研究与应

用,其典型的模型包括几何约束互相关(geometＧ
ricallyconstrainedcrosscorrelation,GC３ )模

型[１０Ｇ１１]、多视铅垂线轨迹法(multiＧviewvertical
linelocus,MVLL)模型等.

GC３多视匹配模型是基于多立体整体匹配的

多视匹配模型.首先在一组重叠影像中,选取一

张影像作为基准影像,其余的影像留作搜索影像;
随后通过成像几何关系,同时构建基准影像与所

有搜索影像之间的几何关系模型;最后通过物方

或者像方空间的约束,计算多立体整体匹配结果.
对于航天线阵影像、航空线阵和面阵影像,GC３模

型的匹配方法、步骤及其优势见文献[４,１０Ｇ１１].
多视匹配模型并不区分匹配影像的质量,该

模型总是采用“所有的”重叠影像,通过匹配计算

与分析,获取最佳匹配结果.此时,一些质量较差

匹配影像的引入,往往降低匹配结果的可靠性和

准确性,同时也大幅增加影像匹配的计算量.为

此,对于多视匹配模型而言,为了在减小冗余计算

量的同时、进一步提高影像匹配的可靠性,需要对

多视匹配影像进行质量分析和择优.

２　多视影像匹配质量分析

多视影像匹配质量分析是一个难点,单纯从

影像灰度、对比度、基线长度等角度去分析,并不

系统且无法满足实际应用需求.本文使用一些精

确已知的同名像点,以这些同名像点所提供的多

视匹配信息为依据,实现匹配影像的质量分析和

标识,从而为同名像点周围的待匹配像点提供信

息支持.为此,多视影像匹配质量分析的关键在

于高可靠同名像点的获取、匹配影像的质量分析

与标识.

２．１　特征点提取与匹配

为了提高特征点提取与匹配的可靠性,本文

采用“尺度不变特征变换”(scaleinvariantfeature
transform,SIFT)[１２],进行特征点提取与匹配.

SIFT特征可用于尺度变换剧烈、旋转角较大等条

件下的立体影像匹配,是多视影像匹配技术常用

的匹配特征.

SIFT特征匹配一般包括构建尺度空间、特征

点检测、确定特征点方向、生成特征点描述子、特
征匹配以及误匹配点剔除等步骤[１３],在多组差分

高斯金字塔空间内检测特征点,实现尺度不变性;
对特征点进行精确定位后确定特征点的主方向,
实现旋转不变性;然后构建SIFT 特征点描述符

并对其进行归一化处理,实现了SIFT 特征对光

照变化的不变性;最后采用欧氏距离作为相似性

度量提取匹配点对,完成特征匹配过程.

２．２　多视影像的匹配质量分析

从影像中获取了稀疏的SIFT同名特征点之

后,可以按照匹配测度曲线的显著性判别方法,计
算特征点对应的多视匹配信息,并以此信息为依

据,对特征点匹配影像的质量进行分析,从而实现

各幅影像的匹配质量分析和标识,步骤如下.
步骤１　设有n(n ＞２)幅重叠的匹配影像,

从中选取一幅影像作为基准影像I０,其余影像设

为搜索影像Ii(i ＝１,２,３,􀆺,n－１);对于多视

匹配模型而言,基准影像通常选为下视影像.
步骤２　以基准影像I０为基准,匹配获取该

影像与各幅搜索影像Ii(i ＝１,２,３,􀆺,n－１)的

SIFT同名特征点;对于基准影像上的某一个特征

点pk(k ＝１,２,３,􀆺,m),分别计算其在基准影

像I０与各搜索影像Ii之间的互相关测度曲线ρi.

８３
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　　步骤３　对于SIFT 同名特征点pk,分析各

条互相关测度曲线ρi,按照互相关测度曲线的显

著性判别方法,对ρi所代表的影像进行质量标

识:如果ρi非常显著,即只需要单张搜索影像Ii,
就能获取准确的匹配结果,则将该影像标记为１;
如果ρi不显著,即利用单幅搜索影像Ii无法获取

准确的匹配结果,则将该影像标记为０;如果ρi特

别不显著,即利用单幅搜索影像Ii只能获取错误

匹配结果,则将该影像标记为－１.匹配影像质量

分析 方 法 如 表 １ 所 示 (阈 值 设 定 可 参 考 文 献

[１０]).
步骤４　对于基准影像I０上的每一个特征点

pk,重复步骤１~步骤３,直至基准影像上所有特

征点都分析结束.

表１　多视影像的匹配质量分析

Tab．１　MatchingQualityAnalysisofMultiＧviewImages
匹配质量类型 匹配测度分析一 匹配测度分析二 质量标识 匹配质量

ρi１＞０．９０ ρi１/ρi２＞１．２ １ 较优

(１) ρi１＞０．８０ ρi１/ρi２＞１．４ １ 较优

ρi１＞０．６５ ρi１/ρi２＞１．６ １ 较优

ρi１＞０．９０ ρi１/ρi２＜１．２ ０ 一般

(２) ρi１＞０．８０ ρi１/ρi２＜１．４ ０ 一般

ρi１＞０．６５ ρi１/ρi２＜１．６ ０ 一般

０．５０＜ρi１＜０．６５ ρi１/ρi２＞１．４ ０ 一般

(３) ０．５０＜ρi１＜０．６５ ρi１/ρi２＜１．４ －１ 较差

ρi１＜０．５０ / －１ 较差

　　　　　　　　注:沿匹配方向线的相关测度曲线ρi(ρi１最大相关系数,ρi２次局部最大相关系数,单位为１)

３　特征点引导下的多视影像择优匹
配

３．１　多视影像择优匹配思想

以基准影像为基础,根据多幅搜索影像的匹

配质量,从中逐幅选取质量较优、一般和较差的影

像,将其与基准影像进行多视匹配,当匹配结果达

到理想状态时,终止多视匹配过程,获取择优匹配

结果.为此,该方法需要解决以下两个问题.

１)实现多视影像的择优匹配,基准影像与搜

索影像(质量标识后的影像)的匹配必须逐幅进

行,这样才能利用最少的搜索影像,获取最佳的匹

配结果.然而,传统的多视匹配模型(GC３,MVＧ
LL等模型[１４])对多幅影像是联合进行匹配的,不
具备逐幅影像联合匹配的条件.为此,本文对多

视匹配模型进行改进,将多个单立体匹配结果进

行递进分析,从而获取等效的多视匹配结果.

２)实现多视影像的择优匹配,理想匹配状态

的设定必须鲁棒.只有设定好鲁棒状态参数,才
能适时终止多视匹配过程,实现利用少量影像,获
取较优匹配结果的目的.本文采用表１所示的方

法,通过对匹配测度曲线的分析,对理想匹配状态

进行判定.

３．２　多视影像择优匹配的解算基础

为了对多个单立体匹配结果进行递进分析,
从而获取等效的多视匹配结果.本文从匹配测度

的计算方法着手,构建多视影像择优匹配的解算

基础,具体改进方法如下.
单立体影像匹配时,使用的匹配测度通常为

“归一化互相关”(normalizedcrosscorrelation,
记为NCC),即相关系数测度[１１].设给定基准影

像I０上的一个像点,在单幅搜索影像Ii上,视差

搜索范围为k,计算出k个NCC 测度:

NCCi＝ NCCi(p１),NCCi(p２),􀆺,NCCi(pk)[ ]

(１)
式中,pi(i ＝１,２,３,􀆺,k)为搜索影像上的匹配

像点.
多视影像匹配模型匹配时,使用了“归一化互

相关均值”(sumofnormalizedcrosscorrelation,
记为SNCC)测度[１０]:

SNCC＝[SNCC(p１),SNCC(p２),􀆺,

　　　　SNCC(pk)]＝
１

n－１∑
n－１

i＝１
NCCi (２)

式中,n为重叠影像的数目(搜索影像数目为n－１);

NCCi为基准影像与第i张搜索影像之间的NCC
测度.

依据式(２),GC３、MVLL等多视匹配模型,通
常利用高程初值、高程误差和高程迭代步长等参

数,逐个计算SNCC(p１)、SNCC(p２)、􀆺、SNCC
(pk),即SNCC(p１)计算时,搜索影像需要同时

参与计算过程;同样,SNCC(p２)或SNCC(pk)
计算时,搜索影像需要同时参与计算过程.这表

９３
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明,计算SNCC 测度时,搜索影像是被整体利用

的,各幅影像之间无法独立开来.
本文对SNCC 计算方式进行如下变换:

SNCCm ＝
(m－１)

m SNCCm－１＋
１
mNCCm,　

(０＜m ＜n－１) (３)

式中,SNCCm 为前m 张搜索影像参与匹配时,计
算得到的互相关测度均值.

如式(４)所示,证明可得,当所有搜索影像同

时参与多视匹配时(即m＝n－１时),式(３)与式

(２)完全等价.

SNCCn－１＝
n－２
n－１SNCCn－２＋

１
n－１NCCn－１

⇓

(n－１)􀅰SNCCn－１＝(n－２)SNCCn－２＋NCCn－１

⇓

(n－１)􀅰SNCCn－１＝(n－３)SNCCn－３＋NCCn－２＋NCCn－１

⇓

(n－１)􀅰SNCCn－１＝NCC１＋􀆺＋NCCn－２＋NCCn－１

ü

þ

ý

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ïï

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï

⇒SNCCn ＝
１

n－１∑
n－１

i＝１
NCCi (４)

　　从式 (３)和式 (４)中 可 以 看 出,变 换 后 的

SNCC 测度计算方法与式(２)等价,但是该方法

将SNCC 测度的计算分成了两个步骤:一是计算

前m－１幅搜索影像的SNCC 匹配测度;二是再

增加一幅搜索影像,计算基准影像与该搜索影像

的NCC 测度后,得到更新后的m 幅搜索影像的

SNCC 匹配测度.这表明,在式(３)的基础上,通
过单立体影像匹配测度的计算,能够实现多个单

立体匹配测度的递进分析,从而获取等效的多视

匹配测度.为此,式(３)是特征点引导下的多视影

像择优匹配的解算基础.

３．３　多视影像择优匹配步骤

对于密集(可以是逐像素)多视匹配过程,在
完成了多视影像的匹配质量分析后,基于式(３)给
出的多视影像择优匹配的解算基础,可以对多视

影像的匹配质量进行排序,并完成择优匹配过程.
步骤１　在基准影像I０上,选定待匹配的影

像像点pj(或者为地面点算至基准影像上的像

点),搜索其周围成功匹配的特征点,如图１所示.
特征点搜索可使用两种方法:(１)以像点pj为圆

心,搜索其提取半径为R 的圆内包含的特征点;
(２)在基准影像I０上,利用特征点构建 TIN 三角

网,搜索其所在三角形的三个顶点.
步骤２　得到像点pj周围的特征点后,分析

各特征点上标记为１和０的搜索影像,并按照标

记次数对搜索影像的匹配质量进行排序,标记为

１的次数越多,搜索影像的排序越靠前.如果两

张搜索影像的标记次数相同,则按照像点到特征

点距离的远近进行二次排序,距离越短,排序越靠

前.

图１　待匹配点的邻近特征点搜索

Fig．１　NeighboringFeaturePointsSearching
MethodforMatchingPoint

步骤３　依据式(３)给出的SNCC 测度解算

方法,将排序后的搜索影像依次与基准影像匹配,
且每匹配一幅影像,计算一次SNCC 匹配测度曲

线.如果仅利用前几幅搜索影像,根据表１给出

的方法,SNCC 匹配测度曲线判定为显著,则结

束整个多视匹配过程,后续影像则不再参与多视

匹配.
据上述步骤可知,特征点引导下的多视影像

择优匹配是一种可行的匹配方法,该方法能够选

用一些显著的搜索影像进行立体匹配,消除了部

分匹配质量较差影像的“伪信息”影响.与单纯使

用所有的搜索影像相比,理论上该方法的匹配效

果更加理想.

４　多视影像择优匹配实验与分析

４．１　实验数据来源

实验采用 ADS４０ 相机获 取 的 瑞 士 WaldＧ

０４
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Krich实验区数据(由Leica公司提供),实验数据

包括２条航带共６幅影像,数据经过几何纠正处

理,实验区平均高程为６５０m,传感器成像参数如

表２所示.
表２　ADS４０实验数据参数

Tab．２　ParametersofADS４０ExperimentImage
数据 预处理级 焦距 地面采样间隔 相对航高 影像数量 数据航带

ADS４０ L１级 ６２．５mm ０．２１m ２０００m ６张 ２条

４．２　择优匹配实验与分析

利用实验数据,以第一条航带上的下视影像

(N１)为基准,对搜索影像进行特征点匹配.基准

影像与第一条行带上的后视影像(B１)的特征点

匹配结果如图２所示.图２中,“×”所示的点为

SIFT特征匹配获取的同名特征点(经过“随机抽

样一致性算法”[１２]匹配误差分析).
为了验证本文所提方法的正确性,本文从图

２(a)中选取一个像点P０,以十字丝表示“＋”,对

图２　SIFT特征点匹配结果图

(圆形框内为兴趣区域,十字丝为待匹配的像点)

Fig．２　SIFT MatchingResults(CircleAreaWas
InterestArea,“＋”ReferstoaPointtobeMatched)

其进行择优匹配分析(影像中其余待匹配点虽未

标出,但也可以按照P０点进行同等处理和分析).
根据择优匹配步骤中给出的第一种特征点搜索方

法,可以搜索出三对SIFT同名匹配点,如图２中

圆形区域标出的特征点P１、P２和P３.
根据择优匹配步骤,基于GC３多视匹配模型,

分别对特征点P１、P２和P３进行匹配测度计算和

分析,即计算基准影像 N１与各幅搜索影像(第一

条行带上的后视影像B１,第一条行带上的前视影

像F１,第二条行带上的后视影像B２,第二条行带

上的下视影像 N２,第二条行带上的前视影像F２)
的NCC 测度,如图３、图４和图５所示.

图３、图４和图５中,x 轴为高程变化范围

(在初值高程附近,以０．２m 为间距,上下各进行

４０步长的迭代),y 轴为相关系数取值范围,“N１
－B１”则表示影像 N１与影像B１的 NCC 测度曲

线,其它类同.
根据图３、图４和图５所示的 NCC 测度曲

线,分别计算曲线的最大相关系数ρ１和次局部最大

相关系数ρ１,并计算两者的比值ρ１/ρ２(取绝对值后

的结果);随后,根据表１所示的判定标准,对搜索

影像的匹配质量进行分析和标识,如表３所示.

表３　搜索影像的匹配质量分析与标识

Tab．３　MatchingQualityAnalysisandIndexofSearchingImages
匹配测度及分析 N１ＧB１ N１ＧF１ N１ＧB２ N１ＧN２ N１ＧF２

ρ１ ０．９０８３ ０．７８０１ ０．７６８３ ０．６７７１ ０．７６７０

特征点P１
ρ２ ０．７１４２ ０．７３８７ ０．４４１２ ０．５３０６ ０．５７６９

ρ１/ρ２ １．２７１８ １．０５６０ １．７４１３ １．２７６１ １．３２９５
质量标识 １ ０ １ ０ ０

ρ１ ０．９５７２ ０．８８８７ ０．９４３５ ０．８７２５ ０．９６９２

特征点P２
ρ２ －０．２４３２ ０．５６９１ ０．１５００ ０．３７１９ ０．４４６７

ρ１/ρ２ ３．９３５９ １．５６１６ ６．２９００ ２．３４６１ ２．１６９７
质量标识 １ １ １ １ １

ρ１ ０．７６２８ ０．６５５７ ０．３９８９ ０．２９７７ ０．３２９３

特征点P３
ρ２ ０．５５３９ ０．２６６８ ０．３２５９ ０．２２０８ ０．３２１０

ρ１/ρ２ １．３７７１ ２．４５７６ １．２２４０ １．３４８３ １．０２５９
质量标识 ０ １ －１ －１ －１

　　从表３中可以看到,对于特征点 P１,B１和

B２影像标记为１,其余影像标记为０;对于特征点

P２,由于该点位与道路拐角位置,所以 B１,F１,

B２,N２和F２影像都标记为１;对于特征点P３,由
于该点位于建筑物顶部纹理贫乏区域,F１影像标

记为１,B１影像标记为０,其余影像标记为－１.
根据表３给出的搜索影像质量标识,对各幅

影像的质量标识进行累加,结果如表４所示.从

表４中可以看出,以 N１影像为基准,B１和F１影

像 的匹配质量标识累加值为２,B２影像的匹配质

１４
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图３　特征点P１的 NCC 匹配测度曲线

Fig．３　NCC MatchingMeasureCurveofFeaturePointP１

图４　特征点P２的 NCC 匹配测度曲线

Fig．４　NCC MatchingMeasureCurveofFeaturePointP２

图５　特征点P３的 NCC 匹配测度曲线

Fig．５　NCC MatchingMeasureCurveofFeaturePointP３

２４
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量标识累加值为１,N２和 F２影像的匹配质量标

识累加值为０.
表４　搜索影像的匹配质量标识累加结果

Tab．４　CumulativeMatchingQualityofSearchingImages

N１ＧB１ N１ＧF１ N１ＧB２ N１ＧN２ N１ＧF２
质量标识累加 ２ ２ １ ０ ０

　　依据表４所示的搜索影像匹配质量累加结

果,可以根据取值的大小,将搜索影像按{B１,F１;

B２;N２,F２}排序.该排序结果即为对P０点进行

择优匹配时,搜索影像的依次使用次序.
利用匹配质量最优的影像,即排序结果中的

搜索影像B１、F１,进行 GC３多视匹配(像点的像方

搜索范围如图８所示),匹配测度结果如图６所

示.图６中,N１ＧB１和 N１ＧF１分别为基准影像

N１与搜索影像B１和F１的 NCC 匹配测度,N１Ｇ
B１ＧF１为根据式(３)计算得到的SNCC 多视匹配

测度.
从图６所示的SNCC 多视匹配测度(N１ＧB１Ｇ

F１)中可以看出,匹配测度曲线具有突出的单一

峰值,且 匹 配 测 度 曲 线 的ρ１ ＝ ０．７３２２,ρ２ ＝
０．１６１８,ρ１/ρ２＝４．５２５３,即匹配结果非常显著.
根据表１,B２、N２、F２影像则不再参与多视匹配.

为了进一步验证特征点引导下的多视影像择

优匹配方法的有效性,在多视匹配过程中添加匹

配质量较差的 N２、F２、B２影像,进行像点P０的

GC３ 多视匹配(像点的像方搜索范围如图８所

示),其SNCC 多视匹配测度如图７所示.
对比图６和图７,可以看到,添加匹配质量较

差的搜索影像后,SNCC 匹配测度曲线中的ρ１和

ρ１/ρ２均较大程度地降低.这表明,本文给出的择

优匹配方法能够从多度重叠的搜索影像中,选择

一定数量的搜索影像,在减少搜索影像的同时,获
取更加准确的同名像点匹配结果.因此,对于部

分像点而言,择优后的多视匹配方法比传统的多

视匹配方法更加有效.

图６　仅使用质量较优的搜索影像时待匹配点P０择优匹配测度曲线

Fig．６　StereoSelectingandMatchingMeasureCurveofPointP０ whenImagesofGreatMatchingQualitywereUsedOnly

图７　使用更多的搜索影像时待匹配点P０择优匹配测度曲线

Fig．７　StereoSelectingandMatchingMeasureCurveofPointP０ whenmoreImagesofGreatMatchingQualitywereUsed

５　结　语

本文提出了一种基于特征点引导的多视影像

择优匹配方法,该方法能够对搜索影像的匹配质

量 进行分析、排序,并通过改进的SNCC测度计

算方法,获取等价且择优后的多视匹配结果.该

方法能够直接应用于现有的多视匹配模型,在减

少匹配计算量的同时,获取可靠性更高的多视匹

配结果,具有一定应用价值.然而,特征点的密集

程度和可靠性对择优匹配过程的影响较大,在特

征点稀疏区域,该方法可能起不到作用,这也是作

３４
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者下一步需要研究的内容.

图８　待匹配点P０的 GC３多视匹配模型像方搜索范围

(N１为基准影像,其它影像为搜索影像;“＋”为初始匹配点;线段为像方搜索范围;“×”为同名匹配点)

Fig．８　ImageSearchingSpaceofMatchingPointP０byGC３MultiＧview MatchingModel
(N１wasReferenceImage,theotherswereSearchingImages;“＋”wasInitialMatchingResult;LinesReferred

toSearchingSpace;“×”wassuccessfullymatchedpointsforP０)
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