Rally Obedience- KRIM, 30. 10. 2011

6.drzavna tekma in hkrati tudi finalna

Za ta dan je bilo sicer napovedano sonce, a smo se zjutraj odpeljali v meglo, ki je po
priCakovanjih vztrajala ves dan, kljub temu je bilo vzduSje na tekmi zelo prijetno in
sprosceno.

Tokrat sva klubske barve zastopali Urska Kramar z Bucijem in Jasna Sen z Gromom.

Sodnik Rado Lukanc je postavil lepe in nivojem primerne parkurje, tudi sojenje je bilo
korektno.

Z Bucijem sva bila ze zelo hitro na vrsti in kljub tremi, ki je bila hujSa kot na katerikoli agility
tekmi, sva se lepo pomikala od vaje do vaje, dokler me Bucijev padec iz mize ni vrgel iz tira
in sem pozabila kak3en zakljuek sledi na koncu vaje. Na izbiro sta sicer samo 2 moZnosti,
seveda sem izbrala napac¢no. In tako je mesto na stopnic¢kah »$lo po gobe«. Kljub temu sem
zelo zadovoljna, saj tudi 7.mesto s 143(od 150)tockami, med 24.tekmovalci, na 1.tekmi izven
domacega poligona, z lepo pozornostjo, dvignjenim in mahajo¢im repkom, nekaj pomeni.
Pomeni, da delava dobro in kar je najpomembnejSe, da se Buci zabava.

Nato je sledilo ¢akanje na najtezji nivo: ROIV, kjer sta nastopila Jasna in njena »é&rna
poSast« Grom. Parkur se mi je zdel zelo zahteven, saj nivo IV zahteva vodljivost tako na levi,
kot na desni, Stevilne obrate in menjave. Grom se je pokazal v vsej svoji lu€i in bil ze pred
zaCetkom nastopa poln navdus$enja, tako da je z glasnim lajanjem protestiral na odlaganju.
Nato pa je konéno sledilo delo na parkurju, ki je potekalo brez ve¢jih napak in v Gromovem
slogu: hitro in glasno. Na koncu sta Jasna in Grom dosegla izvrstno 2.mesto.

Sledila je podelitev. Jasna in Grom sta torej zasedla 2.mesto v ROIV, ob tem pa Se odli¢no
2.mesto v skupnem sestevku in tako postala drzavna podprvaka v njuni kategoriji.
Cestitamo!

Tako so se RO tekmovanja za letos zakljucila, se vidimo naslednje leto!

| §KD KRIM LJUBLJANA
| RO JAN

Hkrat/ 2
ra g

Jasna Sen in Grom, 2.mesto Jasna in Grom med delom

Povezava do posnetka (UrSka Kramar in Buci):
http://www.youtube.com/watch?v=A6DYFrdsVTO0&fb_source=message



