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MOTTO 

 

“Kegagalanmu hari ini adalah kesuksesanmu hari esok”. 

“Tetap bangkit dan melangkah walau jatuh berkali-kali”. 

“Angin tidak berhembus untuk menggoyangkan pepohonan, melainkan menguji 

kekuatan akarnya”. 

“Rasa sakit dan kecewa jangan sampai merubahmu menjadi jahat”. 

“Allah tidak membebani seseroang melainkan sesuai dengan kesanggupannya…,” 

(Q.S Al-Baqarah: 286) 

“Maka sesungguhnya Bersama kesulitan ada kemudahan.” 

(Q.S Al-Insyirah: 5) 
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