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Per inquadrare ExoMars in uno scenario di sistema complessivo come quello descritto in 
precedenza, va considerato che la missione prevede un collegamento di telecomunicazioni reso 
disponibile tramite un satellite della NASA, il centro di controllo della missione e delle 
operazioni localizzato presso l’ESOC a Darmastadt ed un centro per la gestione delle operazioni 
del Rover e del suo carico di strumentazione scientifica (in località ancora da definire) 
  
(per il manifesto Aurora, ©ESA-P.Carril; per il rover ExoMars, ©ESA) 
  
 


