
RSVSchH3 Istinto Tecnica Coordinazione qual. Max. 
Pts Punti

1

Partenza+
1 parte
prima 
oggetto 

 
 

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'odore messa in pista senza aiuto comando facoltativo

10concentarazione resistenza sicurezza nel lavoro uniformità libero da conflitti sintonia

2 
a

2 parte
dopo
oggetto 
 

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'orma tenuta di pista senza aiuto

10concentarazione resistenza determinazione uniformità libero da conflitti sintonia

2 
b

1°angolo 
impegno al lavoro equilibrio d'istinto accettazione dell'angolo sicurezza nel lavoro senza aiuto

5concentarazione resistenza libero da conflitti sintonia

3 
a 2°lato

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'orma tenuta di pista senza aiuto

10concentarazione resistenza determinazione uniformità libero da conflitti sintonia

3 
b

2°angolo 
impegno al lavoro equilibrio d'istinto accettazione dell'angolo sicurezza nel lavoro senza aiuto

5concentarazione resistenza libero da conflitti sintonia

4 
a 3°lato

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'orma tenuta di pista senza aiuto

10concentarazione resistenza determinazione uniformità libero da conflitti sintonia

4 
b

3°angolo 
impegno al lavoro equilibrio d'istinto accettazione dell'angolo sicurezza nel lavoro senza aiuto

5concentarazione resistenza libero da conflitti sintonia

5 
a 4°lato

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'orma tenuta di pista senza aiuto

10concentarazione resistenza determinazione uniformità libero da conflitti sintonia

5 
b

4°angolo 
impegno al lavoro equilibrio d'istinto accettazione dell'angolo sicurezza nel lavoro senza aiuto

5concentarazione resistenza libero da conflitti sintonia

6 5°lato

impegno al lavoro equilibrio d'istinto presa dell'orma tenuta di pista senza aiuto

9concentarazione resistenza determinazione uniformità libero da conflitti sintonia

7
1°oggetto 

impegno al lavoro attività segnalazione segnala / raccoglie senza aiuto

7posizione until resuming track libero da conflitti

8
2°oggetto 

impegno al lavoro attività segnalazione segnala / praccoglie senza aiuto

7posizione until resuming track libero da conflitti

9 3°oggetto 
impegno al lavoro activity segnalazione segnala / raccoglie senza aiuto

7posizione libero da conflitti

Totale risultato A 100

Sort. N. / Pista N. / racciatore

A

Totale performance

Info aggiuntive Ritiro/squalificato per

Condizioni meteo difficile medio facile

Tracciamento difficile medio facile

Terreno difficile medio facile

Test Temperamento

passed failed

Pkt V SG G B M

5 4,8 4,5 4,0 3,5 3,4 - 0

7 6,7 6,3 5,6 4,9 4,8 - 0

9 8,6 8,1 7,2 6,3 6,2 - 0

10 9,6 9,0 8,0 7,0 6,9 - 0

100 96 90 80 70 69,9 - 0

località/data

conduttore

nome del cane

nato il

ID/tattoo

giudice



RSVSchH3 Istinto Tecnica Coordinazione Qual. Max. 
Pts Punti

1

impegno al lavoro attività posizione base dritto/posizione sparo accettazione dei segnali senza aiuto

10
resistenza dietrofront cambio di passo angolo a destra sincronizzazione concentrazione

angolo a destra dietrofront stop

angolo a sinistra gruppo stop

2 
Seduto
in
movim. 

impegno al lavoro attività posizione base sviluppo comando accettazione dei segnali senza aiuto

10esecuzione mantiene posizione ritorno del conduttore libero da conflitti concentrazione

3

Terra in
movim.
con
richiamo 

 
 
 

impegno al lavoro attività posizione base sviluppo comando accettazione dei segnali senza aiuto

10
dinamicità esecuzione mantiene posizine avvicinamento libero da conflitti concentrazione

fronte fine

4

Resta in
piedi 
con 
richiamo 

 

impegno al lavoro attività posizione base sviluppo comando accettazione dei segnali senza aiuto

10
dinamicità esecuzione mantiene posizione avvicinamento libero da conflitti concentrazione

fronte fine

5
Riporto
in 
piano
 

impegno al lavoro attività posizione base andata raccolta accettazione dei segnali senza aiuto

10
dinamicità ritorno fronte tenuta libero da conflitti concentrazione

lascia fine

6

Riporto
con 
salto 
da 1M 

 
 

impegno al lavoro attività posizione base andata salto accettazione dei segnali senza aiuto

15

dinamicità raccolta ritorno salto di ritorno libero da conflitti concentrazione

fronte tenuta lascia

fine

7
Riporto
con
palizzata 
 

impegno al lavoro attività posizione base andata salto accettazione dei segnali senza aiuto

15

dinamicità raccolta ritorno salto di ritorno libero da conflitti concentrazione

fronte tenuta lascia

fine

8 Invio in 
avanti

impegno al lavoro attività posizione base sviluppo invio accettazione dei segnali senza aiuto

10dinamicità terra mantiene posizione seduto libero da conflitti concentrazione

9

Terra con 
Distraz.  
 

impegno al lavoro calma posizione base terra sparo accettazione dei segnali senza aiuto

10cambio d'istinto mantiene posizione seduto libero da conflitti concentrazione

Totale risultato B 100

Sort. N. 

B
Pkt V SG G B M

10 9,6 9,0 8,0 7,0 6,9 - 0

15 14,4 13,5 12,0 10,5 10,4 - 0

100 96 90 80 70 69,9 - 0

località/data nome del cane ID/tattoo

conduttore nato il giudice

Condotta
senza 
guinz.



RSVSchH3 Istinto Tecnica Coordinazione Qual. Max. 
Pts Punti

1
Ricerca
del
figurante 

dinamicità posizione base 1°nascondiglio attraversamento tempismo comandi accettazione dei segnali

10
2°nascondiglio attraversamento 3°nascondiglio partenza a comando orientato al conduttore

attraversamento 4°nascondiglio attraversamento

5°nascondiglio attraversamento 6°nascondiglio

2 
Affronto
e 
abbaio 
 

cambio d'istinto abbaio mantiene indipendenza approccio senza stress

10resistenza dominanza avvicinamento cambio in obbedienza posizione base fase obbedienza a comando  senza aiuto

3

Tentativo 
di fuga

posizionamento presa d'impatto condotta terra / reazione pienezza della presa fase obbedienza a comando  comportamento libero 
da conflitti 

10fermezza della presa dominanza fine cambio d'istinto vigilanza lascia a comando senza aiuto

4

Difesa
dopo la 
vigilanza
 
 

attacco presa d'impatto pienezza della presa fase finale cambio d'istinto fase obbedienza a comando  approccio indisturbato

20fermezza della presa dominanza vigilanza avvicinamento lascia a comando

5
Trasporto
da 
dietro 

appetenza tensione posizione base condotta senza guinzaglio distanza fase obbedienza a comando  comportamento libero 
da conflitti   

5autocontrollo senza aiuto

6 Attacco

attacco presa d'impatto pienezza della presa fase finale cambio d'istinto fase obbedienza a comando  approccio indisturbato

15
fermezza della presa dominanza vigilanza avvicinamento fase finale lascia a comando comportamento libero 

da conflitti 

trasporto laterale

7
Attacco
lanciato 

dinamicità obbedienza posizione base pienezza della presa attacca a comando

10
attacco presa d'impatto

fermezza della presa fase finale cambio d'istinto vigilanza lascia a comando comp. libero da conflitti 

8
Difesa 
dopo la 
vigilanza
 

attacco presa d'impatto pienezza della presa fase finale cambio d'istinto fase obbedienza a comando  approccio indisturbato

20fermezza della presa dominanza vigilanza avvicinamento fase finale lascia a comando

trasporto laterale

TSB: pronunciato presente insufficiente Totale risultato C 100

Sort. N.:

C

Lavoro
figurante  

duro

normale

leggero

Triebverhalten = Espressione d'istinto, Selbstsicherheit = Sicurezza di sé, Belastbarkeit = Capacità di resistenza allo stress

Totale
risultato 
A

B

C
Pts/ qualifica

Pkt V SG G B M

5 4,8 4,5 4,0 3,5 3,4 - 0

10 9,6 9,0 8,0 7,0 6,9 - 0

15 14,4 13,5 12,0 10,5 10,4- 0

20 19,2 18,0 16,0 14,0 13,9- 0

100 96 90 80 70 69,9 - 0

località/data      nome del cane ID/tattoo

conduttore      giudice nato il


	Start: 
	concentration: 
	endurance: 
	consistency: 
	conflictfree: 
	tuning: 
	ting: 
	balanced drive: 
	works confidently: 
	without help: 
	willingness to work: 
	balanced drive_2: 
	without help_2: 
	concentration_2: 
	endurance_2: 
	goal orientation: 
	consistency_2: 
	conflictfree_2: 
	tuning_2: 
	Ra tingRow2: 
	willingness to work_2: 
	balanced drive_3: 
	without help_3: 
	concentration_3: 
	endurance_3: 
	conflictfree_3: 
	tuning_3: 
	Ra tingRow3: 
	5: 
	Total performance: 
	willingness to work_3: 
	balanced drive_4: 
	without help_4: 
	Weather conditions: 
	medium: 
	difficult: 
	easy: 
	concentration_4: 
	endurance_4: 
	goal orientation_2: 
	consistency_3: 
	conflictfree_4: 
	tuning_4: 
	Ra tingRow4: 
	10: 
	Track laying: 
	difficult_2: 
	easy_2: 
	willingness to work_4: 
	balanced drive_5: 
	Surface: 
	difficult_3: 
	medium_2: 
	easy_3: 
	without help_5: 
	Temperament test: 
	concentration_5: 
	endurance_5: 
	conflictfree_5: 
	tuning_5: 
	Ra tingRow5: 
	willingness to work_5: 
	5_2: 
	balanced drive_6: 
	stays on track: 
	without help_6: 
	concentration_6: 
	endurance_6: 
	goal orientation_3: 
	consistency_4: 
	conflictfree_6: 
	tuning_6: 
	Ra tingRow6: 
	willingness to work_6: 
	balanced drive_7: 
	without help_7: 
	concentration_7: 
	endurance_7: 
	conflictfree_7: 
	tuning_7: 
	Ra tingRow7: 
	5_3: 
	willingness to work_7: 
	balanced drive_8: 
	stays on track_2: 
	without help_8: 
	concentration_8: 
	endurance_8: 
	goal orientation_4: 
	steadyness: 
	conflictfree_8: 
	tuning_8: 
	Ra tingRow8: 
	willingness to work_8: 
	10_2: 
	balanced drive_9: 
	without help_9: 
	concentration_9: 
	endurance_9: 
	conflictfree_9: 
	tuning_9: 
	Ra tingRow9: 
	5_4: 
	willingness to work_9: 
	balanced drive_10: 
	stays on track_3: 
	without help_10: 
	concentration_10: 
	endurance_10: 
	goal orientation_5: 
	consistency_5: 
	conflictfree_10: 
	tuning_10: 
	Ra tingRow10: 
	9: 
	willingness to work_10: 
	indication: 
	without help_11: 
	willingness to work1st article: 
	activity1st article: 
	position: 
	conflictfree_11: 
	Ra tingRow11: 
	7: 
	willingness to work_11: 
	indication_2: 
	willingness to work2nd article: 
	activity2nd article: 
	position_2: 
	until resuming track: 
	without help_12: 
	conflictfree_12: 
	willingness to work_12: 
	Ra tingRow12: 
	7_2: 
	indication_3: 
	without help_13: 
	willingness to work3rd article: 
	activity3rd article: 
	indicates  picks upposition: 
	conflictfree_13: 
	3rd article: 
	Ra tingRow13: 
	7_3: 
	Ra tingTotal result A: 
	100: 
	placedate dog name IDtattoo: 
	RSVSchH3: 
	70Row1: 
	willingness to work_13: 
	basic position: 
	straightposition: 
	gun shot: 
	without help_14: 
	activityendurance: 
	about turn: 
	change of pace: 
	right corner: 
	synchronisation: 
	concentration_11: 
	Free hee ling: 
	right corner_2: 
	about turn_2: 
	stop: 
	left corner: 
	group: 
	stop_2: 
	Free hee ling_2: 
	Ra tingRow1: 
	Pts10: 
	basic position_2: 
	development: 
	command: 
	without help_15: 
	willingness to workSit out of mo tion: 
	activitySit out of mo tion: 
	execution: 
	holds position: 
	handler return: 
	Sit out of mo tion: 
	conflict freeSit out of mo tion: 
	concentrationSit out of mo tion: 
	Ra tingRow2_2: 
	Pts10_2: 
	willingness to work_14: 
	basic position_3: 
	development_2: 
	command_2: 
	without help_16: 
	activitydynamics: 
	execution_2: 
	holds position_2: 
	conflict free: 
	concentration_12: 
	Down out of motion with recall: 
	front: 
	approachfinish: 
	Down out of motion with recall_2: 
	Ra tingRow3_2: 
	Pts10_3: 
	willingness to work_15: 
	basic position_4: 
	development_3: 
	command_3: 
	without help_17: 
	activitydynamics_2: 
	execution_3: 
	holds position_3: 
	conflict free_2: 
	concentration_13: 
	Stand while run ning: 
	front_2: 
	approachfinish_2: 
	Stand while run ning_2: 
	Ra tingRow4_2: 
	Pts10_4: 
	willingness to work_16: 
	basic position_5: 
	run: 
	pick up: 
	without help_18: 
	activitydynamics_3: 
	return: 
	front_3: 
	conflict free_3: 
	concentration_14: 
	Retrie ve on flat: 
	release: 
	holdfinish: 
	Retrie ve on flat_2: 
	Ra tingRow5_2: 
	Pts10_5: 
	willingness to work_17: 
	basic position_6: 
	run_2: 
	jump: 
	without help_19: 
	activitydynamics_4: 
	pick up_2: 
	return_2: 
	return jump: 
	conflict free_4: 
	concentration_15: 
	Bring over 1 m hurdle: 
	front_4: 
	holdfinish_2: 
	releasefinish: 
	Bring over 1 m hurdle_2: 
	Ra tingRow6_2: 
	Pts15: 
	willingness to work_18: 
	basic position_7: 
	run_3: 
	jump_2: 
	without help_20: 
	activitydynamics_5: 
	pick up_3: 
	return_3: 
	return jump_2: 
	conflict free_5: 
	concentration_16: 
	Bring over A frame: 
	front_5: 
	hold: 
	release_2: 
	finish: 
	Bring over A frame_2: 
	Ra tingRow7_2: 
	Pts15_2: 
	willingness to work_19: 
	basic position_8: 
	development_4: 
	sendout: 
	without help_21: 
	activitydynamics_6: 
	drop: 
	remain: 
	sits: 
	conflict free_6: 
	concentration_17: 
	Send out: 
	Ra tingRow8_2: 
	Pts10_6: 
	willingness to work_20: 
	basic position_9: 
	down: 
	without help_22: 
	calmbalanced drive: 
	remain_2: 
	gun shotsits: 
	conflict free_7: 
	concentration_18: 
	Long down under distrac tion: 
	Ra tingRow9_2: 
	Pts10_7: 
	Total result B: 
	Ra tingTotal result B: 
	Pts100: 
	RSVSchH3_2: 
	dynamics: 
	2nd blind: 
	crossover: 
	3rd blind: 
	turn on command: 
	contact to handler: 
	crossover_2: 
	4th blind: 
	crossover_3: 
	5th blind: 
	crossover_4: 
	6th blind: 
	Blind Search: 
	ting_2: 
	dynamics_2: 
	basic position_10: 
	1st blind: 
	crossover_5: 
	timing commands: 
	acceptance of signals: 
	Pts: 
	Hold and Bark: 
	drive switching: 
	barking: 
	hold_2: 
	independence: 
	endurance_11: 
	dominance: 
	approach: 
	change obedience: 
	basic position_11: 
	obedience phases on command: 
	without help_23: 
	Hold and Bark_2: 
	Ra tingRow2_3: 
	Pts10_8: 
	hard: 
	light: 
	leadin: 
	grip impact: 
	free heeling: 
	down  giving free: 
	fulness of grip: 
	obedience phases on command_2: 
	conflictfree biddability: 
	grip firmness: 
	dominance_2: 
	finish_2: 
	drive switching_2: 
	guarding: 
	without help_24: 
	Pre venti on of escape: 
	Ra tingRow3_3: 
	Pts10_9: 
	attack: 
	grip impact_2: 
	fulness of grip_2: 
	end phase: 
	obedience phases on command_3: 
	grip firmness_2: 
	dominance_3: 
	guarding_2: 
	drive switchingstep by: 
	firm approachrelease on command: 
	De fense while Guar ding: 
	Ra tingRow4_3: 
	Pts20: 
	eagerness: 
	basic position_12: 
	heel without leash: 
	distance: 
	conflictfree biddability_2: 
	tensionself control: 
	obedience phases on commandself control: 
	without help_25: 
	Back Trans port: 
	Ra tingRow5_3: 
	Pts5: 
	attack_2: 
	grip impact_3: 
	fulness of grip_3: 
	end phase_2: 
	drive change: 
	obedience phases on command_4: 
	firm approach: 
	grip firmness_3: 
	dominance_4: 
	guarding_3: 
	approach_2: 
	end phase_3: 
	release on command: 
	conflictfree biddability_3: 
	Attack: 
	side transport: 
	Attack_2: 
	Ra tingRow6_3: 
	Pts15_3: 
	Start No Helper work hard normal light: 
	dynamics_3: 
	attack_3: 
	obedience: 
	basic position_13: 
	fulness of grip_4: 
	attack on command: 
	grip impactgrip firmness: 
	end phase_4: 
	drive switching_3: 
	guarding_4: 
	release on command_2: 
	conflictfree biddability_4: 
	Attack out of Motion: 
	Ra tingRow7_3: 
	Pts10_10: 
	A_2: 
	Total resultRow2: 
	attack_4: 
	grip impact_4: 
	fulness of grip_5: 
	end phase_5: 
	drive switching_4: 
	obedience phases on command_5: 
	grip firmness_4: 
	dominance_5: 
	guarding_5: 
	approach_3: 
	end phase_6: 
	firm approachrelease on command_2: 
	Defen se of Attack: 
	side transport_2: 
	undefined: 
	Ra tingRow8_3: 
	Pts20_2: 
	C: 
	Row1: 
	present: 
	insufficient: 
	Ra tingRow9_3: 
	Pts100_2: 
	Start No:    
	place/date: 
	dog handler: 
	dog name: 
	litter day: 
	ID/tattoo: 
	judge: 


