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Проблема применения ПИД-регуляторов в управлении механическими системами ис-
следована во многих работах [1] – [30]. Значительно меньше исследованы применение ПИ-
регуляторов и задача о стабилизации движений без измерения скоростей [31] – [35]. В до-
кладе дается обзор известных результатов по решению задач о стабилизации движений
механических систем посредством управлений типа ПИ- и ПИД-регуляторов. Излагают-
ся новые результаты в этой области на основе развития метода функционалов Ляпунова
в исследовании устойчивости интегро-дифференциальных уравнений типа Вольтерра [36]
– [46].
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