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MOTTO 
 

My brain is only a receiver, in the Universe there is a core from which we obtain knowledge, 

strength and inspiration. I have not penetrated into the secrets of this core, but I know that it 

exists. 

~Nikola Tesla 

 

“Otak saya hanya suatu penerima, disemesta ini terdapat suatu inti dari mana kita memperoleh 

pengetahuan, kekuatan, dan inspirasi. Saya belum dapat memecahkan rahasia dari suatu inti ini, 

akan tetapi saya tahu itu ada.” 

~Nikola Tesla 

 

Let the future tell the truth, and evaluate each one according to his work and accomplishments. 

The present is theirs; the future, for which i have really worked, is mine. 

~Nikola Tesla 

 

“Biarkanlah masa depan mengatakan kebenaran dan mengevaluasi berdasarkan pekerjaannya 

dan pencapaian. Saat ini adalah milik mereka, dan masa depan, untuk apa yang sudah saya 

kerjakan dengan sungguh-sungguh, adalah milik saya”  

~Nikola Tesla 
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