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MOTTO 

 

“Sesungguhnya Allah tidak akan merubah nasib suatu kaum, sehingga mereka   

merubah nasibnya sendiri” 

(Q.S. Ar-Ra’du) 
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kejahatan) yang dikerjakannya. (Mereka berdoa): “Ya Tuhan kami, janganlah 

Engkau hukum kami jika kami lupa atau kami tersalah. Ya Tuhan kami, janganlah 

Engkau bebankan kepada kami beban yang berat sebagaimana Engkau bebankan 

kepada orang-orang sebelum kami. Ya Tuhan kami, janganlah Engkau pikulkan 

kepada kami apa yang tak sanggup kami memikulnya. Beri maaflah kami, 

ampunilah kami dan rahmatilah kami. Engkaulah Penolong kami, maka tolonglah 

kami terhadap kaum yang kafir." 

(QS. Al-Baqarah: 286). 

“Karena sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan”.  

(Q.S Al-Insyirah Ayat 5) 
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