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プロジェクト概要 
気象制御を実現するためには正確な予測が欠かせませんが、その予測

に重要な入力データ(初期値)として現象の継続的な観測が必要です。特

に台風については、その進路や強さ(中心気圧と最大風速)の「真値」が

高い精度で求められます。しかしながら、台風中心付近の気圧や風速は

現地で観測することが困難なため、衛星観測画像から一定の手順で 

「推定」しているのが現状であり、正確な台風予測を行うため 

のボトルネックとなっています。また、台風研究用の 

航空機観測も進められていますが、予算上の 

問題もあり全ての台風を継続的に 

監視することは困難です。 

このため本プロジェクトで 

は自律的に台風の中心周辺域 

を追跡可能な仮想係留(Virtual 

Mooring)機能を持ち、台風の 

移動と共に強さの「真値」、お 

よび台風の発生発達に重要な 

海洋表層温度など、大気海洋 

データを継続的に取得できる 

海上無人観測機（VM ドローン） 

を開発します。開発計画 3 年 

間の概要は次の通りです。 

1 年目（2022 年）：船体の設計製作、観測センサ一類の改良の後、ラボ

試験や試作機を用いた水槽試験、および国内沿岸減での機能試

験を繰り返し行います。 

2 年目（2023 年）：各試験結果に基づく各種改良の後、外洋上における

衛星通信や船体制御、観測精度等を確認するため、海洋地球研究

船「みらい」熱帯北西太平洋航海を用い、台風発生多発域である

フィリピン東方海上で短期(約 1 週間)外洋試験を行います。 

3 年目（2024 年）：引き続き試験結果に基づく改良を続け、再び同海域

にて「みらい」 航海を利用した複数機による長期（1 ヶ月程度）

外洋試験を行い、風雨波浪の激しい台風(のタマゴを含む)中心

周辺域における自律制御(VM 機能)や観測精度等を確認します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

終了時（２０２４年）のマイルストーン 
台風中心周辺域における海上気象と海洋表層を気象制御に必要な精度

で継続監視可能な海上無人機（VM ドローン）を開発します。 

プロジェクト内の研究開発テーマ構成 

 

 

 図 1 VM ドローン試作機の本体概要。今

後の検証により仕様変更の可能性あり。 

図 2 気候学的な台風発生地点（赤丸、1951-2021 年、デジタル台風*1 より

作成）（左図）。海洋地球研究船「みらい」2023/2024 年航海の予定航路と

VM ドローン外洋試験を行うフィリピン東方沖の定点候補海域（右図）。 

*1 http://agora.ex.nii.ac.jp/digital-typhoon/reference/birthplace.html.ja 

図 3 研究開発テーマ 3 つと各課題推進者（PI）、およびテーマ間の相互関

係です。すべての PI が代表機関に所属し、緊密に連携可能な研究開発体

制です。 


