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A B S T R A C T

In general an Android application based on Java operates on DALVIK virtual machine. It is safe that 
an application operates on a virtual machine which means it is platform-independent. However, to be 
operated on a virtual machine, it takes some time for the program codes to be converted. This is slower 
than an operation of native codes like C because the codes are translated to machine language, which 
means it is platform-dependent. Also, it is restricted to access a hardware directly on a virtual machine. 
Many programs have been developed based on C/C++. We might save time and cost for development if 
we can reuse these programs without re-developing for other programming languages. On this paper, we 
explain how to operate a code based on C/C++ using JNI (Java Native Interface). Starting with how to 
call C/C++ native functions from Java classes, we introduce how codes developed with two different 
programming languages communicate each other. Also, we introduce a specific case using native codes 
on Android as an example.
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1. 서 론 

최근 스마트폰이 널리 보급되면서 많은 작업들

이 손바닥 안에서 이루어지는 이른바 모바일 시대
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가 시작되었다. 단순히 전화의 기능을 넘어서 인터

넷에 연결되어 무한한 정보의 바다에 접근할 수 

있게 되었고, 카메라, 적외선 센서, 자이로 센서와 

같은 다양한 센서들이 이미 스마트폰에 탑재되어 

있으며, 최근 출시된 아이폰에는 기압계도 탑재되

어 있다. 기술이 발전함에 따라 점점 더 다양한 센

서가 스마트폰에 탑재되어 다양한 기능을 하나의 

기기로 이용할 수 있게 될 전망이다. 이에 따라 최

근의 스마트폰은 단순히 사용자의 편의를 위해 어

플리케이션을 구동하기 위한 용도를 넘어 연구용

으로 사용되고 있다[1-6]. 그 중에서 로보틱스의 한 

연구 분야인 로봇의 위치 인식 알고리즘(SLAM)[7]

의 경우, 지금까지는 주로 네이티브 코드를 이용하

여 구현된 후, 고사양의 컴퓨터에서 그 알고리즘의 

성능이 분석 되어져 왔다. 하지만 최근에는, 스마

트폰의 성능이 급격히 향상되면서 노트북이 아닌 

스마트폰을 이용한 SLAM알고리즘 연구도 늘어나

고 있다. 스마트폰에 부착된 카메라에서 얻어진 영

상 정보를 이용한 SLAM알고리즘의 성능이 좋아지

고 있고[1], 스마트폰을 이용하여 3차원 RGBD정보

도 얻을 수 있게 됨으로써[2] 이러한 연구는 더 활

발해 질 것으로 보인다. 

그림 1. JNI를 이용한 자바-네이티브 코드간 연동 구조
Figure 1. Linked structure between Java and Native codes 

using JNI

스마트폰, 특히 안드로이드 기반 스마트폰에서

의 어플리케이션 개발은 자바 언어에 기반한다. 

자바 언어는 객체 지향 프로그래밍을 지원하며 가

상 머신(안드로이드의 달빅[8] 가상 머신)을 통해 

코드를 구동하는 점이 특징이다. 가상 머신을 이

용하여 코드를 구동하는 방식은 플랫폼에 독립적

이라는 장점이 있고, 또한 하드웨어를 직접적으로 

제어하지 않기 때문에 안정성이 뛰어나다. 하지만 

플랫폼에 종속적인 C/C++에 비해 속도가 느리고

[9-12] 하드웨어 수준의 접근과 제어가 용이하지 

않다는 단점이 있다. 포인터를 이용하여 직접적으

로 메모리에 접근하여 쉽게 변수를 다룰 수 있는 

C/C++와는 달리 자바에서는 메모리 참조가 제한된

다는 점도 또 하나의 단점이다. 스마트폰에 많은 

센서들이 내장되고 기능이 다양해짐에 따라 C/C++

와 같이 하드웨어를 자유자재로 다룰 수 있는 언

어의 필요성이 증대되었고 구글에서도 <그림 1>과 

같이 자바 네이티브 인터페이스(이하 JNI)를 선보

이며 자바와 C/C++를 연동할 수 있도록 발판을 마

련했는데, 이는 자바의 구조적 한계성을 인식한 

것으로 보인다.

안드로이드 NDK(Native Development Kit)에서 

JNI를 이용한 네이티브 코드의 활용을 권장하지 않

고 사용상의 제약이 존재할지라도[13] 더 많은 기

능을 효율적으로 활용할 수 있는 어플리케이션 개

발을 위해서는 C/C++ 네이티브 코드의 사용이 필

수 불가결하다. 많은 프로그램들이 이미 C/C++기반

으로 설계되어 있고, 이러한 프로그램들을 안드로

이드 어플리케이션에서 재사용할 수 있다면 같은 

프로그램을 자바로 재개발하기 위해 소요되는 비

용을 크게 절감할 수 있을 것이다[6,10,14]. 그러나 

안드로이드에서 C/C++ 코드를 활용하는 방법을 체

계적으로 정리해 놓은 문서는 없었다. 본 논문에서

는 그 변환 과정을 체계적으로 정리하였고, 실제의 

활용을 보임으로써 이 변환 과정을 검증하였다 또

한 이미 구현되어 있는 다양한 C/C++ 코드들이 실

제로 스마트폰에서 활용될 수 있음을 실험 결과를 

통해서 증명한다.
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2. 네이티브 코드 연동을 위해 필요한 

프로그램

2.1 JDK(Java Development Kit)

Java Development Kit(이하 JDK)은 Oracle 

Corporation에서 개발 및 배포하는 소프트웨어 개

발 도구이다. 안드로이드에서 사용하는 달빅 가상 

머신과 자바에서 사용하는 자바 가상 머신은 구동 

방식에서 차이가 있고[15] 따라서 안드로이드 API

와 자바 API 사이에도 다소 차이가 있지만 기본적

으로 안드로이드 어플리케이션은 자바 클래스를 

이용하여 개발된다. Windows XP의 지원이 공식적

으로 중단됨에 따라 JDK도 Windows XP에서의 지

원을 공식 중단했고, 이후 배포되는 JDK는 일반적

인 방법으로 Windows XP에서 설치가 되지 않으며 

수동으로 패키지를 추출하는 방식으로 설치할 수 

있다. JDK를 설치한 후에 편리한 통합 개발 환경 

구성을 위하여 Windows의 환경 변수에 JDK의 설

치 경로를 등록해준다. 본 논문은 JDK 8버전을 기

준으로 한다. 

2.2 안드로이드 SDK
(Software Development Kit)

안드로이드 소프트웨어 개발 도구(이하 SDK)는 

안드로이드 어플리케이션을 만들고 디버깅하기 

위해 필요한 라이브러리와 도구들을 모아둔 것이

다. 각 버전의 안드로이드 플랫폼을 위한 도구들

과 가상 단말기 환경을 구축할 수 있는 에뮬레이

터를 제공하며 통합 개발 환경인 Eclipse에 포함

되어 배포되기도 한다. 마찬가지로 설치 후 환경 

변수에 설치 경로를 등록해준다. 본 논문은 안드

로이드 SDK r20.0.3버전을 기준으로 한다.

2.3 안드로이드 NDK
(Native Development Kit)

안드로이드 네이티브 개발 도구(이하 NDK)는 

C/C++와 같은 네이티브 코드 언어를 크로스 컴

파일하여 안드로이드에 적용하기 위해 필요한 

도구들을 모아둔 것이다. 네이티브 코드의 사용

은 어플리케이션의 복잡도를 증가시키므로 필요

한 경우에만 사용할 것을 권장한다. 마찬가지로 

설치 후 환경 변수에 설치 경로를 등록해준다. 

본 논문은 안드로이드 NDK r9d버전을 기준으로 

한다.

2.4 통합 개발 환경: Eclipse

Eclipse(이하 이클립스)는 이클립스 재단에서 개발

하여 배포하는 프로그래밍 통합 개발 환경으로 자바

를 비롯하여 다양한 프로그래밍 언어를 지원한다. 이

클립스는 자바를 기반으로 제작되어 있으며 설치 과

정에서 JDK를 설치한 경로를 입력하여 연동한다. 구

글에서 제공하는 안드로이드 개발 패키지 플러그인을 

차례대로 설치하고 이클립스를 재시작하여 SDK를 설

치한 경로를 입력해주면 기본적인 안드로이드 개발 

환경을 구축할 수 있다. 본 논문은 이클립스 Kepler버

전을 기준으로 한다.

3. 안드로이드 C/C++ 하이브리드 

프로젝트 설정

다음 순서를 따라 기존의 안드로이드 프

로젝트를 C/C++ 하이브리드 프로젝트로 전

환한다 .
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그림 3. C/C++ 프로젝트 속성 설정
Figure 2. C/C++ Project property setting 

1. 패키지 탐색창에서 프로젝트를 우클릭하여 새

로 만들기 창을 띄우고 C/C++ 프로젝트로 전환한

다. <그림 2>처럼 전환 설정 창에서 메이크파일 프

로젝트와 다른 툴체인을 선택하고 설정을 완료한다.

그림 4. 프로젝트 빌드 설정
Figure 3. Project build setting

2. <그림 3>처럼 패키지 탐색창에서 프로젝트를 

우클릭하여 설정 창을 띄워 C/C++ 빌드 항목에서 

기본 빌드 명령의 체크를 해제하고 ndk-build.cmd

를 입력한다.

그림 5. 빌드 시 필요한 라이브러리 폴더를 연동
Figure 4. Linking library folders which are necessary for build

3. <그림 4>에서와 같이 C/C++ 일반 항목 하위

의 경로와 기호 항목에서 인클루드 탭을 선택한다. 

추가 버튼을 누르고 모든 설정과 모든 언어에 적

용할 수 있도록 체크한다. 윈도우의 환경 변수에 

등록해 두었던 NDK의 경로는 ${env_var: 환경 변

수명}과 같은 방법으로 사용할 수 있다. 물론 환경 

변수를 이용한 경로 참조가 아닌 폴더의 절대 경

로를 직접 입력해도 무방하다. 여기에서는 NDK를 

설치한 폴더 경로에 대한 환경 변수를 NDK_ROOT

로 등록해 두었으므로 폴더 경로는 다음과 같이 

입력할 수 있다. 

${env_var:NDK_ROOT}/platforms/android-19/arch-

arm/usr/include

${env_var:NDK_ROOT}/toolchains/arm-linux-andro

ideabi-4.8/prebuilt/windows-x86_64/lib/gcc/arm-linux

-androideabi/4.8/include

${env_var:NDK_ROOT}/sources/android/native_app

_glue

여기에서는 안드로이드 API 19 버전(킷캣)과 64

비트 윈도우즈 7을 사용했다. 이 때, 안드로이드 

패키지의 버전과 윈도우즈에 따라 중간 파일 경로

가 달라질 수 있음에 유의한다. 위의 예시 경로에

서 밑줄 부분은 개발 환경에 따라 달라질 가능성

이 있는 폴더 이름을 나타낸다.
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4. 패키지 탐색창에서 프로젝트를 우클릭하여 jni

라는 이름으로 새로운 폴더를 생성한다. 패키지 탐

색창에서 생성된 jni 폴더를 우클릭하여 Android.mk 

파일과 Application.mk 파일을 생성한다.

(a)

(b)

그림 5. 네이티브 코드를 동적 라이브러리로 불러오기 위한 
과정

Figure 5. Procedure for loading native codes to dynamic library

5. <그림 5 (a)>와 같이 메인 액티비티의 자바 

클래스 내에 static{System.loadLibrary(“프로젝트 

이름”);}과 같이 입력한다.

f. <그림 5 (b)>의 Android.mk 파일의 내용은 다

음과 같다.

LOCAL_PATH := $(call my-dir)

include $(CLEAR_VARS)

LOCAL_MODULE := AndroidProject

LOCAL_SRC_FILES := ./nativecode.cpp

LOCAL_LDLIBS := -llog

include $(BUILD_SHARED_LIBRARY)

LOCAL_MODULE은 프로젝트 이름과 같도록 입

력하고, LOCAL_SRC_FILES는 사용할 네이티브 코

드 소스 파일들의 경로를 모두 입력한다.

 Application.mk 파일의 내용은 다음과 같다.

APP_STL := gnustl_static

4. 네이티브 코드 연동 어플리케이션의 

구조

4.1 UI 스레드와 백그라운드 스레드

안드로이드의 사용자 인터페이스(이하 UI)는 일

반적으로 어플리케이션의 액티비티를 통하여 이루

어진다. 액티비티는 화면 출력과 사용자 입력 등을 

처리해야 하며, 이러한 연산이 이루어지는 스레드

를 UI 스레드라고 한다. 액티비티는 언제든 사용자

의 입력을 처리하고 변경된 결과를 화면상에 출력

할 수 있도록 빠른 반응 속도가 요구되는데, 이러

한 이유 때문에 UI 스레드에서 시간이 오래 걸리는 

알고리즘을 수행하는 경우 어플리케이션의 응답이 

없는 것으로 간주하여 달빅 가상 머신에 의해 강

제로 스레드를 종료하는 경우가 발생한다. 또한, UI 

스레드가 아닌 스레드에서 입출력을 처리하려고 

하면 달빅 가상 머신에서 에러를 발생시키므로 입

출력만을 담당하는 UI 스레드와 연산을 담당하는 

백그라운드 스레드를 분리할 필요가 있다.

4.2 자바에서 C/C++ 함수를 호출

그림 6. javah.exe를 이용한 JNI 헤더 파일 생성
Figure 6. Making JNI header file with javah.exe 

자바에서 네이티브 코드에 정의된 함수를 사용

하기 위해 네이티브 함수를 호출하고자 하는 자바 

클래스 내부에 native 명령문으로 선언한다. <그림 

6>처럼 실행 메뉴의 외부 도구 항목에서 외부 도구 

설정을 선택한다. 새로운 프로그램을 추가하여 다

음과 같이 입력한다.

Location: ${env_var:JAVA_HOME}/bin/javah.exe
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Working Directory: ${workspace_loc:/프로젝트 이

름/bin/classes}

Arguments: -d ${workspace_loc:/프로젝트 이름

/jni} -classpath 

${env_var:SDK_ROOT}\platforms\android-19\android.j

ar; 접두어.패키지 이름.프로젝트 이름.클래스 이름

여기에서도 사용하는 안드로이드 패키지 API 버

전에 따라 중간 파일 경로(예시 경로의 밑줄 부분)

가 달라질 수 있음에 유의한다. 전체 패키지 이름

과 자바 클래스 이름을 정확하게 입력하고 적용 

버튼을 누른 후 실행한다. 패키지 탐색창을 새로고

침하면 jni 폴더 하위에 새롭게 헤더 파일이 생성

된 것을 확인할 수 있다. 네이티브 코드 소스 파일

에서 이 헤더 파일을 포함시키고 함수를 정의한다.

4.3 C/C++에서 자바 함수를 호출

그림 7. javah.exe를 통해 생성된 헤더 파일
Figure 7. Header file made from javah.exe

그림 8. 네이티브 코드에서 자바 메서드를 호출하는 방법
Figure 8. Way to call java method in native code

<그림 7>에서 보이듯 자바 클래스에서 네이티브 

함수를 호출할 때 자동적으로 JNI 포인터와 객체 

인자를 포함하여 함수를 호출하며, 이는 이전 단계

에서 생성된 헤더 파일을 살펴보면 확인할 수 있

다. 자동 생성되는 두 개의 인자는 네이티브 함수

를 호출한 자바 클래스에 대한 정보를 가지고 있

다. JNI 포인터 ->GetObjectClass(객체);와 같이 자

바 클래스의 정보를 얻을 수 있고, JNI 포인터 

->GetMethodID(클래스, 메서드 이름, 메서드 서명);

과 같이 메서드(자바 함수) 정보를 얻을 수 있다. 

메서드 서명은 인자 형식과 리턴 타입에 따라 정

해져 있으며, 올바른 메서드를 찾아 호출하기 위해 

필요하다. 네이티브 메서드의 서명은 헤더 파일의 

주석 부분에서 확인할 수 있다. 네이티브 메서드가 

아닌 일반적인 자바 메서드도 서명 형식은 동일하

므로 이를 참고하여 호출하려는 자바 메서드의 서

명을 알 수 있다. <그림 8>처럼 최종적으로 JNI 포

인터->Call리턴 타입Method(객체, 메서드, 입력 인

자);와 같이 자바 클래스에 정의된 메서드를 호출

할 수 있다.

4.4 변수 처리와 전달

그림 9. 통신으로 전송 받은 바이트 순서 정렬
Figure 9. Reordering transmitted bytes

C/C++와 자바에서는 모두 하위 바이트부터 기록

하는 리틀 엔디언 방식을 사용하지만, 패킷을 이용

한 네트워크 통신에서는 상위 바이트부터 기록하는 
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빅 엔디언 방식을 사용한다. memset등의 C 함수를 

사용하여 일반적인 소켓 통신으로 바이트 배열을 

송수신하는 경우 <그림 9>처럼 수신한 바이트 배열

을 자료형 크기에 맞춰 역순으로 변환해야 한다. 

그림 10. 네이티브 코드에서 자바 배열을 불러오는 방법
Figure 10. Way to call java array in native code

 자바 배열을 네이티브 코드에서 인자로 받아 

사용하기 위해서는 자바 배열 인자를 C/C++ 배열 

형식으로 바꾸어주는 JNI의 클래스 함수인 Get자료

형ArrayElements(자바 배열, 사본 여부) 함수를 사

용해야 한다. 이 함수는 동적 할당 방식으로 배열

을 선언하고 자바 배열의 값으로 배열을 초기화하

여 포인터를 리턴한다. 동적 할당을 사용하므로 사

용을 완료한 후에 반드시 <그림 10>과 같이 클래스 

함수 Release자료형ArrayElements(자바 배열, 배열 

포인터, 삭제 방식)을 호출하여 메모리 할당을 해

제해야 한다.

 C/C++ 네이티브 코드에서 자바 클래스의 함수

를 호출할 때 가장 중요한 것은 호출받은 클래스 

내부의 함수만 호출할 수 있다는 것이다. 예를 들

면 백그라운드 스레드에서 호출되어 실행되는 네

이티브 코드는 UI 스레드의 액티비티 클래스에 선

언되어 있는 자바 메서드를 호출할 수 없다. 따라

서 백그라운드 스레드의 네이티브 코드로부터 직

접적으로 UI 스레드에 접근하여 정보를 주고 받을 

수 없기 때문에, 네이티브 코드의 연산 결과를 UI 

스레드를 통하여 출력하기 위해 핸들러를 사용한

다. 네이티브 코드에서 백그라운드 스레드의 자바 

메서드를 호출하고, 호출 시 전달받은 인자를 다시 

메시지에 저장하여 액티비티 클래스의 핸들러로 

보내는 방식이다.

4.5 로그캣을 이용한 디버깅

그림 11. 네이티브 코드에서 로그캣으로 로그 메시지를 보내는 
방법

Figure 11. Way to send Log message to LogCat in native code

이클립스의 로그캣을 이용하면 마치 윈도우즈의 

콘솔 창처럼 액티비티에서 별도의 출력 UI를 구현

하지 않고도 어플리케이션에서 발생한 이벤트에 

대한 로그 메시지를 확인할 수 있다. 자바 클래스

에서는 android.util.Log 패키지에 로그 출력 메서드

가 정의되어 있으며, <그림 11>처럼 네이티브 코드

에서는 log.h 헤더 파일에 정의되어 있는 

__android_log_print(알림 수준, 확인용 태그, 문자열 

내용) 함수를 이용하여 로그 메시지를 로그캣에 출

력할 수 있다. 이 함수에서는 C/C++의 printf 함수

처럼 %d, %f와 같은 변수 참조를 통해 변수의 값

을 확인하는 것이 가능하다.

5. 실험

그림 12 (a) 리눅스 환경에서 얻어진 결과 (b) 안드로이드 
환경에서 얻어진 결과

Figre 12. (a) Result from Linux (b) Result from android

5.1 실제 코드를 이용한 검증.

본 논문에서 설명한 변환 과정을 이용해서 실제
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[1] L. Mingyang, B.H. Kim, and A. I. Mourikis, 
Real-time motion tracking on a cellphone 
using inertial sensing and a rolling-shutter 
camera, IEEE International Conference on 
Robotics and Automation, pp. 4712-4719, 2013.

[2] Google Project Tango website,
https://www.google.com/atap/projecttango/#project

로 C++ 코드를 사용하는 안드로이드 어플리케이션

을 만든 후, 스마트폰에서 얻은 결과가 리눅스 환

경에서 얻은 결과와 동일한 지를 확인하는 작업을 

수행하였다. 실험에 사용한 스마트폰은 삼성의 갤

럭시 S2 LTE이고, 안드로이드의 버전은 ‘4.1.2 젤

리빈’이다. 검증 과정에서 사용한 C++ 코드는 

SLAM 알고리즘[16]이다. 이 알고리즘은 미리 얻어

진 이동로봇의 오도메트리 데이터와 레이저 센서 

데이터가 저장되어 있는 파일을 불러 들인 후, 특

징점 정보를 추출하여 에러가 보정된 지도를 만드

는 것을 목적으로 한다. 검증을 위해 만들어진 안

드로이드 어플리케이션은 C++ 코드를 연동하고, 자

바와 네이티브 코드간의 입출력 부분을 추가하여 

만들어졌다. 

알고리즘에 의해 보정된 로봇의 경로 데이터를 

분석한 결과, 서로 다른 두 운영체제에서 완전히 동

일한 결과가 나왔음을 확인하였다. 는 각각의 운영

체제에서 로봇의 경로를 좌표에 표시한 결과이다.  

5.2 활용 예시

그림 13. PowerTutor 어플리케이션을 활용한 전력 소모량 측정
Figure 13. Power consumption measurement Using PowerTutor 

application

네이티브 코드로 작성된 알고리즘을 스마트폰에

서 동작시켰을 때, 다양한 어플을 이용하여 그 알고

리즘의 성능 분석이 가능하다. 그 하나의 예로, 안

드로이드 마켓에 상용화되어 있는 PowerTutor 어플

리케이션[17]을 사용하여 알고리즘의 복잡도

(complexity)을 직관적으로 확인할 수 있다. <그림 

13>처럼 이 어플리케이션은 실행되고 있는 모든 어

플리케이션에 대한 전력 소모량을 실시간으로 보여

준다. 페이스북이나 트위터와 같은 일반적으로 많이 

사용되는 어플리케이션과의 전력 소모량을 비교함

으로써[18] 특정 알고리즘의 복잡도 또는 모바일 실

용 가능성을 쉽게 확인할 수 있다. 즉, 네이티브 코

드를 안드로이드 운영체제에서 동작시키는 과정은 

임의의 알고리즘의 복잡도를 직관적으로 보여주기 

위한 하나의 방법으로 사용될 수 있다.

6. 결 론  

본 논문에서는 C/C++ 네이티브 코드를 안드로이

드 운영체제에서 구동하는 방법을 설명하였다. 네

이티브 코드를 쉽고 빠르게 안드로이드 어플리케

이션과 연동할 수 있도록 그 방법을 체계적, 순차

적으로 정리했으며, 이를 적용하여 구현한 어플리

케이션을 제시하였다. 

 안드로이드 NDK는 네이티브 코드를 안드로이

드 환경에서 사용할 수 있도록 해 주는 유용한 도

구이지만, 모든 네이티브 코드를 사용할 수 있게 

해 주지는 못한다. 따라서 향후 연구를 통해 변환 

가능한 코드와 그렇지 않은 코드를 구분하는 작업

을 수행할 예정이다. 
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네이티브 코드(C/C++)를 안드로이드 운영

체제에서 사용하는 방법과 그 활용법

안상민, 이건용, 정운형, 도낙주

고려대학교 전기전자공학부

요  약

일반적으로 자바에 기반하는 안드로이드 어플리케

이션은 달빅(Dalvik) 가상 머신상에서 구동된다. 플랫

폼에 독립적인 가상 머신을 이용하여 어플리케이션을 

구동하는 방식은 하드웨어에 손상을 주지 않고 어플

리케이션을 안정적으로 구동할 수 있다는 장점이 있

다.  그러나 가상 머신에서 구동하기 위해 코드를 변

환하는 과정이 필수적으로 포함되면서 플랫폼에 의존

하지만 기계어로 변환되는 네이티브 코드에 비하여 

상대적으로 속도가 느리다. 또한 하드웨어에 직접적으

로 접근하는 것이 제한된다는 단점 또한 존재한다. 수

많은 프로그램들이 이미 C/C++를 기반으로 개발되어 

있으며 이러한 프로그램들을 다른 언어로 다시 개발

하는 일 없이 재사용할 수 있다면 개발에 소요되는 

시간과 비용이 크게 절감될 것이다. 본 논문에서는 

JNI(Java Native Interface)를 통해 C/C++로 짜여진 코

드를 안드로이드에서 구동하는 방법을 제시한다. 먼저 

자바 클래스에서 C/C++ 네이티브 함수를 호출하는 방

법과 C/C++ 네이티브 코드에서 자바 클래스 내부에 

선언된 자바 함수를 호출하는 방법을 알아보고, 다른 

언어로 짜여진 코드 간에 정보를 주고 받으며 상호 

연동하는 과정에 대하여 설명한다. 또한 안드로이드에

서 네이티브 코드를 활용한 실제 예를 구체적으로 설

명한다.
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