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3.6.1 Densità di probabilità del livello x a regime del buffer . 115
3.6.2 Calcolo della derivata J′(z) . . . . . . . . . . . . . . . . 118
3.6.3 Ottimizzazione della scorta nel caso g(x) = cpx

+ + cmx− 120
3.6.4 Ottimizzazione della scorta nel caso g(x) = cx2 . . . . . 124

3.7 Cenni ad altri processi di guasto e funzionamento della macchina.126
3.8 Cenni al controllo ottimo di sistemi con dinamica Markoviana . 127

3.8.1 Il principio di ottimalità e le equazioni di Hamilton Ja-
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