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MOTTO

“Perlakukanlah orang lain sebagaimana kamu ingin diperlakukan”

“Maka barangsiapa yang ingin dijauhkan dari api neraka dan masuk surga,
hendaklah 1a meninggal sedang ia beriman kepada Allah dan hari akhir,

sebagaimana ia ingin diperlakukan”.
(HR Muslim No.1844)

“Sesungguhnya Allah tidak akan mengubah keadaan suatu kaum, kecuali mereka

mengubah keadaan mereka sendiri.”
(QS ArRa’d 11)
"Allah tidak akan membebani seseorang melainkan sesuai kesanggupannya.”
{QS. Al-Bagarah: 286).
“Bencana akibat kebodohan adalah sebesar - besarnya musibah seorang manusia”,

{Imam Al Ghazali)
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