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MOTTO 

 

“Tuhan menaruhmu di tempat sekarang, bukan karna kebetulan. Orang yang hebat tidak 

dihasilkan melalui kemudahan, kesenangan, dan kenyamanan. Mereka dibentuk melalui 

kesukaran, tantangan, dan air mata” 

(Dahlan Iskan) 

 

“Maka sesungguhnya bersama kesulitan ada kemudahan. Maka apabila engkau telah selesai 

(dalam urusan), Tetaplah bekerja keras (untuk urusan yang lain). Dan hanya kepada 

Tuhanmu lah engkau berharap “  

(QS AL-Insyirah: 5-8) 

 

“With hard work and effort, you can achieve anything” 

 (Antoine Griezmann) 

 

“Bila kau merasa Lelah, ingatlah alasan kenapa kau berjuang begitu keras” 

(Riza Septian Silverona) 

 

"Barang siapa yang bersungguh sungguh, sesungguhnya kesungguhan tersebut untuk 

kebaikan dirinya sendiri"  

(Qs. Al-Ankabut: 6) 

 

"Bertaqwalah kepada Allah, maka Dia akan membimbingmu. Sesungguhnya Allah 

mengetahui segala sesuatu."   

(Qs. Al Baqarah: 282) 

 

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

keadaan yang ada pada diri mereka sendiri”  

(Q.S Ar Ra’d 11). 
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