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บทคดัยอ 

 

งานวิจัยนี้นําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณ

คาเฉลี่ยประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมอยางงายแบบไมใสคืน (Simple Random Sampling 

Without Replacement: SRSWOR) โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย (Auxiliary Variable: x) ซึ่งผูวิจัย

ไดพัฒนาตัวประมาณนี้ขึ ้นมาจากตัวประมาณที่นําเสนอโดย Cochran (1977) Sisodia & Dwivedi 

(1981) Bahl & Tuteja (1991) Singh & Tailor (2003) Singh et al. (2004) และ Yan & Tian (2010) 

นอกจากนี้ผูวิจัยไดมีการศึกษาคุณสมบัติที่สําคัญบางประการของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอ

ขึ ้นมาใหม ไดแก ความคลาดเคลื ่อนกําลังสองเฉลี ่ย (Mean Squared Error: MSE) และจะทําการ

เปรียบเทียบประสิทธิภาพของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอที่นําเสนอกับตัวประมาณตวัอ่ืน ๆ ที่

เก่ียวของผานทางทฤษฎี และการประยุกตใชกับขอมูลจรงิ ผลการวิจัยพบวา รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณ

อัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากรที่นําเสนอ มีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ

อื่น ๆ ที่เกี ่ยวของ เมื่อพิจารณาจากคารอยละประสิทธิภาพสัมพัทธ (Percent Relative Efficiencies: 

PRE) 
 

คาํสาํคญั: ตัวประมาณอัตราสวน,  คาเฉลี่ยประชากร,  ตัวแปรชวย, การเลือกตัวอยางสุมอยางงาย 

 



ปที่ 2 ฉบับที่ 2                                                   

วารสารวิจัยและนวัตกรรมทางวิทยาศาสตรและเทคโนโลย ี

 

2 

 
 

Abstract  

 

This paper presents a general ratio type of exponential estimator for estimating the 

population mean under simple random sampling without replacement (SRSWOR). The 

author has developed the estimator that proposed by Cochran (1977), Sisodia & Dwivedi 

(1981), Bahl & Tuteja (1991), Singh & Tailor (2003), Singh et al. (2004), and Yan & Tian 

(2010). In addition, some important properties of the suggested estimators such as Mean 

Squared Error (MSE) have been obtained. Furthermore, theoretical and empirical studies 

were used in order to access the performance of the suggested estimators. The results of 

this study show that the suggested estimators are more efficient under percent of relative 

efficiencies (PRE) criterion compared to other relevant estimators. 

 

Keywords: Ratio Estimators, Population Mean, Auxiliary Variable, Simple Random Sampling 

 

บทนาํ 

 

ในการวิจัยเชิงสํารวจ ผูวิจัยมักเผชิญกับปญหาหรืออุปสรรคตาง ๆ ที่เกี่ยวของกับการเก็บรวบรวม

ขอมูลจากประชากรที่สนใจศึกษา เชน จํานวนประชากรที่สนใจศึกษามีขนาดใหญเกินไป มีงบประมาณไม

เพียงพอ หรือมีเวลาที่จํากัดสําหรับการสํารวจขอมูล ฯลฯ และหน่ึงในวิธีที่นิยมใชสําหรับการแกปญหาหรือ

อุปสรรคดังกลาวขางตน คือ การเลือกตัวอยางที่เปนตัวแทนที่ดีของประชากร ซึ่งตองอาศัยวิธีทางสถิติที่

เรียกวา เทคนิคการเลือกตัวอยาง (Sampling Technique) เขามาชวยเพื่อใหไดตัวอยางที่มีความใกลเคยีง

กับประชากรที่สนใจศึกษามากที่สุด เมื่อไดขอมูลที่ตองการจากตัวอยางที่สุมมาจากประชากรแลว จึงนําไป

สรางตัวประมาณ (Estimator) โดยตัวประมาณที่ไดนั้นจะนําไปใชในการวิเคราะหและสรุปผลเกี่ยวกับ

ลักษณะของประชากรที่สนใจศึกษา กลาวคอื เมื่อทําการสุมตัวอยางขนาด n  จากประชากรขนาด N  ดวย

การสุมตัวอยางอยางงายแบบไมใสคืน การประมาณคาเฉลี่ยประชากร (Population Mean: Y ) จะถูก

ประมาณดวยคาเฉลี ่ยต ัวอยาง (Sample Mean: y ) ซึ ่งมีคุณสมบัติเปนตัวประมาณที ่ไมเอนเอ ียง 

(Unbiased Estimator) และมคีวามคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณดังตอไปนี้ 
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เมื่อ  yC   คือ สัมประสิทธ์ิการแปรผันของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y  
2
yS  คือ ความแปรปรวนของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y 

นอกจากนี้ นักวิจัยหลาย ๆ ทานนิยมนําตัวแปรชวย x ที่มีความสัมพันธกับตัวแปรที่สนใจศึกษา 

(Study Variable: y) เขามาเพิ่มประสิทธิภาพในการประมาณคาเฉลี่ยประชากรใหดียิ ่งขึ้น อาทิ Cochran 

(1977) ไดเสนอตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร (Ratio Estimator) หรือเรียกวาอีกอยางหนึ่ง

วา ตัวประมาณอัตราสวนดั้งเดิม (Classical Ratio Estimator) ซึ่งเปนตัวประมาณที่มีความคงเสนคงวา 

(Consistent) และเปนตัวประมาณที่มีความเอนเอียง (Bias) แตหากตัวอยางมีขนาดใหญเพียงพอ ความเอน

เอียงนี้จะมีขนาดเล็กมากจนไมตองคํานึงถึง โดยที่ความสัมพันธระหวางตัวแปรที่สนใจศึกษา y และตัวแปร

ชวย x จะมีความสัมพันธเชิงเสนในทิศทางเดียวกัน ซึ่งมีรูปแบบดังนี ้
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โดยที่  X  คือ คาเฉลี่ยของประชากรซึ่งเปนตัวแปรชวย  x และทราบคา 

         
y  คือ คาเฉลี่ยตัวอยางของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y 

         
x  คือ คาเฉลี่ยตัวอยางของตัวแปรชวย x 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 1Ŷ  จะหาไดจาก 
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โดยที่  xC  คือ สัมประสิทธ์ิการแปรผันของประชากรของตัวแปรชวย x 

        
yx คือ สัมประสิทธ์ิสหสัมพันธของประชากรระหวางตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y และตัวแปรชวย x 

 2
xS  คือ ความแปรปรวนของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา x 

ตอมา Sisodia & Dwivedi (1981) ไดปรับปรุงประสิทธิภาพของตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ย

ประชากร ที่นําเสนอโดย Cochran (1977) โดยนําสัมประสิทธิ์ความแปรผัน (Coefficient of Variation: 
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xC ) ของตัวแปรชวย x มาใชในการเพ่ิมประสิทธิภาพของตัวประมาณ โดยตัวประมาณที่นําเสนอขึ้นมาใหม

มีรูปแบบดังตอไปนี ้
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โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 2Ŷ  จะหาไดจาก 
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 ในขณะที่ Singh & Tailor (2003) ไดนําคาสัมประสิทธิ ์สหสัมพันธ (Correlation Coefficient:
  

yx ) มาใชในหาตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร โดยตัวประมาณอัตราสวนที่นําเสนอ คือ 
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โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 3Ŷ  จะหาไดจาก 
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Singh et al. (2004) ได ขยายต ัวประมาณอัตราสวนของ Singh & Tailor (2003) โดยใชคา

สัมประสิทธ์ิความโดง (Coefficient of Kurtosis: 2 ) มาใชในการเสนอตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ย

ประชากรใหม ดังรูปแบบตอไปนี ้ 

     2
4

2

ˆ  
   

X
Y y

x




                       (8) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 4Ŷ  จะหาไดจาก 
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จากนั้น Yan & Tian (2010) ไดประยุกตตัวประมาณอัตราสวนของ Singh et al. (2004) โดยนําคา

สัมประสิทธ์ิความเบ (Coefficient of Skewness: 1 ) ของตัวแปรชวย x มาใชในการเสนอตัวประมาณ

อัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร โดยตัวประมาณตัวใหมท่ีนําเสนอคือ  
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โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 5Ŷ  จะหาไดจาก 
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 ยอนกลับไปในป 1991 Bahl & Tuteja (1991) ไดนําเสนอตัวประมาณอีกรูปแบบหนึ่ง โดยนํา

ฟงกชันเลขชี้กําลัง มาสรางตัวประมาณที่มีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณอัตราสวนที่พบไดโดยทั่วไป และ

ใหชื ่อตัวประมาณที ่สรางใหมนี ้ว าตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลัง (Ratio-Type Exponential 

Estimator) มีรูปแบบของตัวประมาณคือ 

         
6
ˆ exp

 
   

X x
Y y

X x
                                                (12) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 6Ŷ
 
 จะหาไดจาก 
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จากตัวประมาณตาง ๆ ท่ีไดกลาวมาขางตน ผูวิจัยจึงมีความสนใจที่จะนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมอยาง

งายแบบไมใสคืน โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย ซึ่งผูวิจัยไดพัฒนามาจากตัวประมาณที่ถูกนําเสนอโดย 

Cochran (1977) Sisodia & Dwivedi (1981) Bahl & Tuteja (1991) Singh & Tailor (2003) Singh et 

al. (2004) และ Yan & Tian (2010) นอกจากนี้ผู วิจัยจะมีการศึกษาคุณสมบัติที่สําคัญบางประการของ

รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอ ไดแก ความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ย พรอมทั้งจะทําการ
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เปรียบเทียบประสิทธิภาพของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอกับตัว

ประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของในเชิงทฤษฎี และการประยุกตใชกับขอมูลจริง 

 

วธิดีาํเนนิการวจิัย  

 

1. การนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ย 

ประชากร 

ภายใตการเลือกตัวอยางสุมแบบงายแบบไมใสคืน ผูวิจัยไดทําการเสนอรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร โดยจะพัฒนาจากตัวประมาณที่

น ํ า เสนอโดย Cochran (1977) Sisodia & Dwivedi (1981) Bahl & Tuteja (1991) Singh & Tailor 

(2003) Singh et al. (2004) และ Yan & Tian (2010) ด ังสมการที ่ (2) (4) (6) (8) (12) และ (10) 

ตามลําดับ โดยรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลัง สําหรับการประมาณคาเฉลี่ย

ประชากรที่นําเสนอขึ้นใหม เกิดจากการท่ีผูวิจัยแทนคา y  ในสมการที่ (12) ดวย 
 
  

X
y

x




 เมื่อ   คือ

คาคงท่ี หรือคาสารสนเทศจากตัวแปรชวย x ที่สนใจศึกษาเชน 0, xC , yx , 2  และ 1  เปนตน ดังน้ัน

รูปแบบท่ัวไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอข้ึนมาใหม จะมีรูปแบบดังน้ี 

     ˆ exp
    

        
N

X X x
Y y

x X x




              (14) 

 

ขอส ังเกตเมื ่อพิจารณาจากพจน 
 
  

X
y

x




 ถาผู ว ิจัยแทนคา  ดวย 0 จะทําใหพจน 

 
  

X
y

x




 กลายเปนตัวประมาณ 1
ˆ  
  

 

X
Y y

x
 ที่ถูกนําเสนอโดย Cochran (1977) และถาแทนคา   

ด วย xC , yx , 2  และ 1  ตามล ําด ับ จะท ําให พจน   
 
  

X
y

x




 กลายเป นต ัวประมาณ 

2
ˆ  
   

x

x

X C
Y y

x C
, 3

ˆ  
    

yx

yx

X
Y y

x




, 2
4

2

ˆ  
   

X
Y y

x




 และ 1
5

1

ˆ  
   

X
Y y

x




 ที ่ถูกนําเสนอ

โดย Sisodia & Dwivedi (1981) Singh & Tailor (2003) Singh et al. (2004) และ Yan & Tian (2010) 

ตามลําดับ 
 

2. การจัดรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน 

(Error Terms) 
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ผู วิจัยจะทําการจัดรูปแบบสมการที ่ )14( ใหม ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน โดยการ

กําหนดให 0(1 ) y Y e  และ 1(1 ) x X e  และเนื่องจาก y  และ x  เปนตัวประมาณที่ไมเอนเอียง

ข อ ง  Y แ ล ะ  X  ต า ม ล ํ า ด ั บ  ด ั ง น ั ้ น จ ะ ไ ด  0 1( ) ( ) 0E e E e  , 2 2
0

(1 )
( ) y

f
E e C

n


 , 

2 2
1

(1 )
( ) x

f
E e C

n


 , และ 0 1

(1 )
( ) yx y x

f
E e e C C

n


   

3. จากนั้นผูวิจัยจะทําการคํานวณหาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอ แลวจึงจะทําการเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบ

ทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลงัที่นําเสนอ กับตัวประมาณตัวอ่ืน ๆ ที่เก่ียวของในเชิงทฤษฎี 

และการประยุกตใชกับขอมูลจริง 

 

ผลการวิจัย 

 

1. จากสมการที่ (14) ผูวิจัยจะทําการจัดรูปแบบสมการใหม ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน โดย

การแทนคา 0(1 )y Y e   และ 1(1 )x X e   จะได 

 

1
0

1 1

(1 )ˆ (1 ) exp
(1 ) (1 )

    
           

N
X X eX

Y Y e
X e X X e




 

 

1
0

1 1

(1 ) exp
    

           

X X XeX
Y e

X Xe X X Xe




 

 

1
0

1 1

(1 ) exp
2

   
          

XeX
Y e

X Xe X Xe




 

 

1
0

1 1

1
(1 ) exp

1 2

   
        i

e
Y e

e e
 

 
1

1 1 1
0 1(1 )(1 ) exp 1

2 2




             
i

e e
Y e e  

2 2
2 2 1 1 1

0 1 1(1 )(1 ) 1
2 4 8

 
        

 
i i

e e e
Y e e e        
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2

2 2 1 1
1 1 0 0 1

3
1 1

2 8

 
        

 
i i i

e e
Y e e e e e                 

 
2 2

2 2 0 11 1 1
1 1 0 0 1

3
1

2 8 2 2

 
          

 
i i i i

e ee e e
Y e e e e e                           (15) 

 

2. หลังจากผูวิจัยไดมีการจัดรูปแบบสมการที่ (15) ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อนแลว จากนั้น

ผูวิจัยจะทําการหาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณท่ีนําเสนอ ˆ
NY  จาก 

2ˆ ˆ( ) ( ) N NMSE Y E Y Y

  
2

2 2
2 2 0 11 1 1

1 1 0 0 1
3

1
2 8 2 2

  
               

i i i i
e ee e e

E Y e e e e e Y   
  

 
22 2

2 2 2 0 11 1 1
1 1 0 0 1

3

2 8 2 2

 
          

 
i i i i

e ee e e
Y E e e e e e   

  

2
2 2 2 2 21

1 0 1 0 1 0 12
4

 
       

 
i i i

e
Y E e e e e e e e               (16) 

ท ํ า ก า ร แ ท น ค  า  0 1( ) ( ) 0E e E e  , 2 2
0

(1 )
( ) y

f
E e C

n


 , 2 2

1
(1 )

( ) x
f

E e C
n


  แ ล ะ 

0 1
(1 )

( ) yx y x
f

E e e C C
n


  ลงในสมการที่ (16) และจัดรูปสมการใหมอีกครั้ง จะไดความคลาดเคลื่อน

กําลังสองเฉลี่ยของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณ ˆ
NY   คือ 

2 2 2 2 2 2(1 ) 1ˆ( ) 2
4

        
 

N y x i x i x yx y x i yx y x
f

MSE Y Y C C C C C C C C
n

           

2 2 2 2 2 2(1 ) 1
( ) ( 2 )
4

        
 

y x i x i x yx y x i yx y x
f

Y C C C C C C C C
n

        

  2 2 2 2 2 2 2 2(1 ) 1
( ) ( 2 )
4

        
 

y x i x i x x i x
f

Y C C C C KC KC
n

    

              
2

2 2 2(1 )
(4 4 1) 4 (1 2 )

4

           
 

x
y i i i

Cf
Y C K

n
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2

2 2 2(1 )
(1 2 ) 4 (1 2 )

4

          
 

x
y i i

Cf
Y C K

n
   

   
2

2 2(1 )
(1 2 ) (1 2 ) 4

4

 
      

 

x
y i i

Cf
Y C K

n
                          (17) 

 อีกทั้งผูวิจัยจะทําการแทนคาคงที่ หรือคาสารสนเทศจากตัวแปรชวย x เชน 0, xC , yx , 2  

และ 1   ลงในสมการที่ (14) จะไดตัวประมาณที่เปนสมาชิกของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวน

แบบเลขชี้กําลังท่ีนําเสนอ ดังนี ้

    1
ˆ exp

   
       

N
X X x

Y y
x X x

                          (18) 

    2
ˆ exp

   
       

x
N

x

X C X x
Y y

x C X x
                       (19) 

    3
ˆ exp

   
        

yx
N

yx

X X x
Y y

x X x




                       (20) 

    2
4

2

ˆ exp
    

       
N

X X x
Y y

x X x




                       (21) 

    1
5

1

ˆ exp
    

       
N

X X x
Y y

x X x




                       (22) 

 และผูวิจัยจะทําการแทนคา ; 1, 2, ..., 5i i ลงในสมการท่ี (17) เพ่ือหาความคลาดเคลื่อนกําลัง

สองเฉลี่ยของตัวประมาณ 1
ˆ
NY , 2

ˆ
NY , 3

ˆ
NY , 4

ˆ
NY  และ 5

ˆ
NY  จะได 

 
2

2 2
1

(1 )ˆ( ) (1 2) (1 2) 4
4

 
      

 

x
N y

Cf
MSE Y Y C K

n
                               (23) 

 
2

2 2
2 2 2

(1 )ˆ( ) (1 2 ) (1 2 ) 4
4

 
      

 

x
N y

Cf
MSE Y Y C K

n
                            (24) 

 
2

2 2
3 3 3

(1 )ˆ( ) (1 2 ) (1 2 ) 4
4

 
      

 

x
N y

Cf
MSE Y Y C K

n
                            (25) 
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2

2 2
4 4 4

(1 )ˆ( ) (1 2 ) (1 2 ) 4
4

 
      

 

x
N y

Cf
MSE Y Y C K

n
                            (26) 

 
2

2 2
5 5 5

(1 )ˆ( ) (1 2 ) (1 2 ) 4
4

 
      

 

x
N y

Cf
MSE Y Y C K

n
                            (27) 

3. ในการเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้

กําลัง ท่ีนําเสนอ ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของ ผูวิจัยจะพิจารณาจากคาคลาดเคลื่อนกําลังสอง

เฉลี่ย โดยจะทําการเปรียบเทียบในเชิงทฤษฎีและการประยุกตใชกับขอมูลจริง ดังรายละเอียดตอไปนี้ 

3.1 การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ี

กําลัง ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี ่ยวของ ในเชิงทฤษฎี จะพิจารณาภายใตเงื ่อนไขตาง ๆ แสดงดัง

ตารางท่ี 1  

 

ตารางที่ 1   การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลงั 
ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของ 

 

รปูแบบทัว่ไปของตวั

ประมาณทีน่าํเสนอ 
ตวัประมาณทีเ่ปรยีบเทยีบ เงือ่นไข 

ˆ
NY  

y  
2 2 2(1 2 ) 2

4 (1 2 )

   


x i

yx
y x i

C

C C





 

1Ŷ  
 

2
1

1

(1 2 ) 4

4 (1 2 ) 2

   
 

i x
yx

i y

C

C

 


 
 

2Ŷ  
 

2
2

2

(1 2 ) 4

4 (1 2 ) 2

   
 

i x
yx

i y

C

C

 


 
 

3Ŷ  
 

2
3

3

(1 2 ) 4

4 (1 2 ) 2

   
 

i x
yx

i y

C

C
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ตารางที ่1   (ตอ) 

รปูแบบทัว่ไปของตวั

ประมาณทีน่าํเสนอ 
ตวัประมาณทีเ่ปรยีบเทยีบ เงือ่นไข 

ˆ
NY  

4Ŷ  
 

2
4

4

(1 2 ) 4

4 (1 2 ) 2

   
 

i x
yx

i y

C

C

 


 
 

5Ŷ  
 

2
5

5

(1 2 ) 4

4 (1 2 ) 2

   
 

i x
yx

i y

C

C

 


 
 

6Ŷ  
 1

2


 i x

yx
y

C

C


  

 

จากตารางที่ 1 พบวา  รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง ˆ
NY  ที่นําเสนอ

ขึ้นมาใหม จะมีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ก็ตอเมื่อเงื่อนไขตาง ๆ 

ที่กําหนดไวในตารางที่ 1 เปนจริง 
 

ตารางที่ 2   การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางตัวประมาณที่เปนสมาชิกของ ˆ
NY  กับตัวประมาณตัว

อ่ืน ๆ ที่เกี่ยวของ 

ตวัประมาณทีเ่ปนสมาชกิของ ˆ
NY  ตวัประมาณทีเ่ปรยีบเทยีบ เง่ือนไข 

ˆ ; 1,2,...,5NiY i  y  
2 2 2(1 2 ) 2

4 (1 2 )

   


x i

yx
y x i

C

C C





 

1
ˆ
NY  1Ŷ  

2
11 4

4

  
x

yx
y

C

C


  

2
ˆ
NY  2Ŷ  

2
21 4

4

  
x

yx
y

C

C


  

3
ˆ
NY  3Ŷ  

2
31 4

4

  
x

yx
y

C

C


  

4
ˆ
NY  4Ŷ  

2
41 4

4

  
x

yx
y

C

C


  

5
ˆ
NY  5Ŷ  

2
51 4

4

  
x

yx
y

C

C


  

ˆ ; 1,2,...,5NiY i  6Ŷ  
 1

2


 i x

yx
y

C

C
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จากตารางที่ 2 พบวา  ตัวประมาณที่เปนสมาชิกของ ˆ
NY  ซึ่งไดแก 1

ˆ
NY , 2

ˆ
NY , 3

ˆ
NY , 4

ˆ
NY  

และ 5
ˆ
NY  จะมีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ก็ตอเมื่อเงื่อนไขตาง ๆ 

ที่กําหนดไวในตารางที่ 2 เปนจริง 

3.2 การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง 
ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี่ยวของ โดยใชประยุกตใชกับขอมูลจริง ผูวิจัยใชขอมูลจริงจํานวน 2 ชุด 

จากการเก็บรวบรวมโดย Cochran (1977) และ Singh & Chaudhary (1986) รายละเอียดขอมูลลกัษณะ

ประชากรที่เก็บรวบรวมไดแสดงดงัตารางท่ี 3  

 

ตารางที่ 3   ลักษณะประชากรของขอมูลทั้ง 2 ชุด 

คาพารามเิตอร 
Cochran (1977) Singh & Chaudhary (1986) 

ขอมลูชดุที่ 1 ขอมลูชดุที่ 2 

N  49 22 

n  20 5 

Y  116.1633 22.6209 

X  98.6735 1,467.5455 

yx  0.6904 0.9022 

yS  98.8286 33.0469 

yC  0.8508 1.4609 

xS  102.9709 2,562.1449 

xC  1.0436 1.7459 

1  2.4224 3.3914 

2  5.9878 13.3694 

 

ในการศึกษาเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ี

กําลัง ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี่ยวของ สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร ผูวิจัยจะใชคารอยละ

ประสิทธิภาพ (Percent Relative Efficiency: PRE)เปนเกณฑที่ใชในการพิจารณาประสิทธิภาพของตัว

ประมาณ โดยผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพแสดงดังตารางที่ 4  
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ตารางที ่ 4   คา PRE ของตัวประมาณอัตราสวนตาง ๆ ที่ศึกษาจากขอมูลชุดที่ 1 และ 2 เทียบกับตัว 

ประมาณ y  

ตวัประมาณ ขอมลูชดุที่ 1 ขอมลูชดุที่ 2 
y  100.0000 100.0000 

1Ŷ  123.3244 115.6993 

2Ŷ  125.4285 115.8105 

3Ŷ  124.7191 115.7568 

4Ŷ  135.0373 116.5357 

5Ŷ  128.1701 115.9147 

6Ŷ  188.9318 114.7652 

1
ˆ
NY  216.9839 124.8207 

2
ˆ
NY  231.7415 125.2157 

3
ˆ
NY  188.9318 114.7652 

4
ˆ
NY  244.9527 127.8688 

5
ˆ
NY  233.2347 125.5887 

 

 จากตารางที่ 4 เมื ่อพิจารณาเฉพาะตัวประมาณอัตราสวนที ่ถูกนําเสนอโดย Cochran (1977) 

Sisodia & Dwivedi (1981) Singh & Tailor (2003) Singh et al. (2004) Yan & Tian (2010) และ Bahl 

& Tuteja (1991) ซึ่งไดแกตัวประมาณ 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ตามลําดับ จะพบวาตัวประมาณ 

6Ŷ  เปนตัวประมาณที่มีคา PRE ที่สูงท่ีสุด โดยมีตัวประมาณ 4Ŷ  เปนตัวประมาณที่มีคา PRE สูงรองลงมา  

 ในทํานองเดียวกันเมื ่อพิจารณาตัวประมาณที่เปนสมาชิกของรูปแบบทั ่วไปของตัวประมาณ

อัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง ˆ
NY  ซึ่งไดแก ตัวประมาณ  1

ˆ
NY , 2

ˆ
NY , 3

ˆ
NY , 4

ˆ
NY  และ 5

ˆ
NY  จะพบวา ตัว

ประมาณ 4
ˆ
NY  จะมีคา PRE ท่ีสูงที่สุดเมื่อเทียบกับคา PRE ของตัวประมาณตัวอื่น ๆ โดยมีตัวประมาณ 

5
ˆ
NY เปนตัวประมาณที่มีคา PRE สูงรองลงมา  

 เมื่อเปรียบเทียบคา PRE ระหวางตัวประมาณ 6Ŷ  และ 4
ˆ
NY  จะพบวา ตัวประมาณ 4

ˆ
NY  มีคา 

PRE ที่สูงกวาตัวประมาณ 6Ŷ  นั่นหมายความวา ภายใตคา PRE ของขอมูลที่ทําการศึกษาทั้ง 2 ชุด ตัว

ประมาณ 4
ˆ
NY  เปนตัวประมาณที่มีประสิทธิภาพดีที่สุดสําหรับประมาณคาเฉลี ่ยประชากร ภายใต

การศึกษาจากขอมูลจริงท้ัง 2 ชุด ทีเ่ก็บรวบรวมโดย Cochran (1977) และ Singh & Chaudhary (1986)  
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โดยที่ตัวประมาณ 6Ŷ  จะมีประสิทธิภาพดีรองลงมา เมื่อเปรียบเทียบกับตัวประมาณทุกตัวท่ีทําการศึกษา

ในงานวิจัยฉบับนี ้

 

สรปุผลการวิจัย 

 

จากการนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ย

ประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมแบบงายแบบไมใสคืน โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย x  ซึ่งพัฒนา

มาจากตัวประมาณที่นําเสนอโดย Cochran (1977) Sisodia & Dwivedi (1981) Bahl & Tuteja (1991)  

Singh & Tailor (2003) Singh et al. (2004) และ Yan & Tian (2010) พบวา ผลจากการเปรียบเทียบ

ประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง ที่นําเสนอ กับตัวประมาณตัว

อื่น ๆ ที่เกี่ยวของ เชน ตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ , และ 6Ŷ  ทั้งในทางทฤษฎีและประยุกตใช

กับขอมูลจริงใหผลที่สอดคลองกัน กลาวคือ ภายใตสถานการณที่ความสัมพันธระหวางตัวแปรชวย x กับ

ตัวแปรที ่สนใจศึกษา y มีคาเปนบวก ตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลังที ่นําเสนอ จะยังคงมี

ประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณตัวอ่ืน ๆ ดังนั้นจึงสามารถกลาวไดวา ตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง

ที่นําเสนอมีประสิทธิภาพมากเพียงพอที่จะนําไปใชไดตอไปในกรณทีี่มีการศึกษาภายใตสถานการณเดียวกัน

กับงานวิจัยฉบับนี้ 
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