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MOTTO 

 

“Maka sesungguhnya beserta kesulitan ada kemudahan. Sesungguhnya bersama 

kesulitan itu ada kemudahan.” 

(QS. Al-Insyirah:) 

 

“Dan barang siapa yang bertakwa kepada Allah niscahya Allah menjadikan 

baginya kemudahan dalam urusannya.” 

(QS. At-Talaq: 4) 
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