ОСНОВНЫЕ ВЫВОДЫ.
1.     В естественных условиях  движения биомеханических систем человека в целом представляют собой сумму движений, т.е. движения контролируемые нейронной системой и биомеханические колебания, обусловленные сокращением мышц, как системы саркомеров, причем было найдено, что индуцированные колебания  биомеханической системы могут быть описаны уравнениями, справедливыми для колебаний механического осциллятора  (с параметрическим самовозбуждением), т.е. имеет место биомеханический осциллятор. [2.4,  2.5]
2.   Получены следующие свойства и закономерности движений биомеханического осциллятора:
a.   Получено, что механические автоколебания не коррелируют с электрической активностью мышц, причем с увеличением силы мышечных сокращений интенсивность и монохроматичность осцилляций увеличивается. Показано, что  увеличение интенсивности колебаний осуществляется в соответствии с экспоненциальной зависимостью. [2.5, 2.12, 2.17]

b.  Исследования показали, что частота автоколебаний f  связана с моментом статических сил M  и моментом инерции  J биомеханического звена зависимостью f2 ≈ M /(3J).
 [2.11, 2.12]
c.  Получено, что индуцированные колебания всех звеньев биомеханической системы могут быть описаны уравнениями, справедливыми  для колебаний механического осциллятора [2.17] 

d.   Частота автоколебаний биомеханических  звеньев,  находящихся в   равновесии зависит от температуры кожного покрова мышц, участвующих в поддержании состояния равновесия. Найдено, что имеет место линейная зависимость между частотой автоколебаний биомеханических звеньев  и температурой кожной поверхности мышц, причем с ростом температуры возрастает частота автоколебаний. 
e. Показано, что   внешние периодические воздействия на биомеханическую систему приводят к сложению колебаний, т.е. в системе имеют место автоколебания биомеханического осциллятора и вынужденные колебания звена, являющиеся откликом системы на внешние воздействия.
f.   Показано, что  имеет место увеличение амплитуды автоколебаний когда отношение частоты внешних вибрационных воздействий, или электрической стимуляции мышц  и частоты биомеханического осциллятора  равно отношению целых чисел, т.е.имеют место условия параметрического резонанса.
3.  Разработан новый подход к определению результативности прыжка в длину по результатам инструментальной регистрации биомеханических переменных прыжка для плоской десятизвенной модели. Такой подход к моделированию может быть реализован как решение нахождения механической энергии биомеханических звеньев в финальной стадии взаимодействия спортсмена с опорой. Результаты моделирования сопоставлены с результативностью реальных прыжков в длину. [2.6, 2.7]
4 Различие  в 2-3%  между результатами моделирования и инструментального измерения дальности прыжка в длину указывает на то, что для вычисления результативности большинства спортивных движений  (Олимпийской программы) могут быть построены модели на основе законов механики, хотя  для создания условий эффективного взаимодействия спортсмена с опорой (снарядом) требуется использование биологических (биомеханических) законов такого взаимодействия. (см. [2.4, 2.5, 2.11, 2.12…])

