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บทคดัยอ 

 

งานวิจัยนี้นําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณ

คาเฉลี่ยประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมอยางงายแบบไมใสคืน (Simple Random Sampling 

Without Replacement: SRSWOR) โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย (Auxiliary Variable: x) ซึ่งผูวิจัย

ไดพัฒนาตัวประมาณนี้ขึ ้นมาจากตัวประมาณที่นําเสนอโดย Cochran (1977) Sisodia & Dwivedi 

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

นอกจากนี้ผูวิจัยไดมีการศึกษาคุณสมบัติที่สําคัญบางประการของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอ

ขึ ้นมาใหม ไดแก ความคลาดเคลื ่อนกําลังสองเฉลี ่ย (Mean Squared Error: MSE) และจะทําการ

เปรียบเทียบประสิทธิภาพของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอที่นําเสนอกับตัวประมาณตวัอ่ืน ๆ ที่

เก่ียวของผานทางทฤษฎี และการประยุกตใชกับขอมูลจรงิ ผลการวิจัยพบวา รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณ

อัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากรที่นําเสนอ มีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ

อื่น ๆ ที่เกี ่ยวของ เมื่อพิจารณาจากคารอยละประสิทธิภาพสัมพัทธ (Percent Relative Efficiencies: 

PRE) 
 

คาํสาํคญั: ตัวประมาณอัตราสวน,  คาเฉลี่ยประชากร,  ตัวแปรชวย, การเลือกตัวอยางสุมอยางงาย 
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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. 
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บทนาํ 

 

ในการวิจัยเชิงสํารวจ ผูวิจัยมักเผชิญกับปญหาหรืออุปสรรคตาง ๆ ที่เกี่ยวของกับการเก็บรวบรวม

ขอมูลจากประชากรที่สนใจศึกษา เชน จํานวนประชากรที่สนใจศึกษามีขนาดใหญเกินไป มีงบประมาณไม

เพียงพอ หรือมีเวลาที่จํากัดสําหรับการสํารวจขอมูล ฯลฯ และหน่ึงในวิธีที่นิยมใชสําหรับการแกปญหาหรือ

อุปสรรคดังกลาวขางตน คือ การเลือกตัวอยางที่เปนตัวแทนที่ดีของประชากร ซึ่งตองอาศัยวิธีทางสถิติที่

เรียกวา เทคนิคการเลือกตัวอยาง (Sampling Technique) เขามาชวยเพื่อใหไดตัวอยางที่มีความใกลเคยีง

กับประชากรที่สนใจศึกษามากที่สุด เมื่อไดขอมูลที่ตองการจากตัวอยางที่สุมมาจากประชากรแลว จึงนําไป

สรางตัวประมาณ (Estimator) โดยตัวประมาณที่ไดนั้นจะนําไปใชในการวิเคราะหและสรุปผลเกี่ยวกับ

ลักษณะของประชากรที่สนใจศึกษา กลาวคอื เมื่อทําการสุมตัวอยางขนาด n  จากประชากรขนาด N  ดวย

การสุมตัวอยางอยางงายแบบไมใสคืน การประมาณคาเฉลี่ยประชากร (Population Mean: Y ) จะถูก

ประมาณดวยคาเฉลี ่ยต ัวอยาง (Sample Mean: y ) ซึ ่งมีคุณสมบัติเปนตัวประมาณที ่ไมเอนเอ ียง 

(Unbiased Estimator) และมคีวามคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณดังตอไปนี้ 
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เมื่อ  yC   คือ สัมประสิทธ์ิการแปรผันของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y  
2
yS  คือ ความแปรปรวนของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y 

นอกจากนี้ นักวิจัยหลาย ๆ ทานนิยมนําตัวแปรชวย x ที่มีความสัมพันธกับตัวแปรที่สนใจศึกษา 

(Study Variable: y) เขามาเพิ่มประสิทธิภาพในการประมาณคาเฉลี่ยประชากรใหดียิ ่งขึ้น อาทิ Cochran 

(1977) ไดเสนอตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร (Ratio Estimator) หรือเรียกวาอีกอยางหนึ่ง

วา ตัวประมาณอัตราสวนดั้งเดิม (Classical Ratio Estimator) ซึ่งเปนตัวประมาณที่มีความคงเสนคงวา 

(Consistent) และเปนตัวประมาณที่มีความเอนเอียง (Bias) แตหากตัวอยางมีขนาดใหญเพียงพอ ความเอน

เอียงนี้จะมีขนาดเล็กมากจนไมตองคํานึงถึง โดยที่ความสัมพันธระหวางตัวแปรที่สนใจศึกษา y และตัวแปร

ชวย x จะมีความสัมพันธเชิงเสนในทิศทางเดียวกัน ซึ่งมีรูปแบบดังนี ้

1
ˆ  
  

 

X
Y y

x
                                      (2) 

โดยที่  X  คือ คาเฉลี่ยของประชากรซึ่งเปนตัวแปรชวย  x และทราบคา 

         
y  คือ คาเฉลี่ยตัวอยางของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y 

         
x  คือ คาเฉลี่ยตัวอยางของตัวแปรชวย x 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 1Ŷ  จะหาไดจาก 
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โดยที่  xC  คือ สัมประสิทธ์ิการแปรผันของประชากรของตัวแปรชวย x 

        
yx คือ สัมประสิทธ์ิสหสัมพันธของประชากรระหวางตัวแปรท่ีสนใจศึกษา y และตัวแปรชวย x 

 2
xS  คือ ความแปรปรวนของประชากรของตัวแปรท่ีสนใจศึกษา x 

ตอมา Sisodia & Dwivedi (1981) ไดปรับปรุงประสิทธิภาพของตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ย

ประชากร ที่นําเสนอโดย Cochran (1977) โดยนําสัมประสิทธิ์ความแปรผัน (Coefficient of Variation: 
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xC ) ของตัวแปรชวย x มาใชในการเพ่ิมประสิทธิภาพของตัวประมาณ โดยตัวประมาณที่นําเสนอขึ้นมาใหม

มีรูปแบบดังตอไปนี ้

     2
ˆ  
   

x

x

X C
Y y

x C
                (4) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 2Ŷ  จะหาไดจาก 

   2 2 2
2 2 2

(1 )ˆ( ) ( 2 )


  y x
f

MSE Y Y C C K
n

            (5) 

เมื่อ
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X

X C
 


   

 ในขณะที่ Singh & Tailor (2003) ไดนําคาสัมประสิทธิ ์สหสัมพันธ (Correlation Coefficient:
  

yx ) มาใชในหาตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร โดยตัวประมาณอัตราสวนที่นําเสนอ คือ 

     3
ˆ  
    

yx

yx

X
Y y

x




                        (6) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 3Ŷ  จะหาไดจาก 
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n

                    (7) 

เมื่อ
  

3
yx

X

X






   

Singh et al. (2004) ได ขยายต ัวประมาณอัตราสวนของ Singh & Tailor (2003) โดยใชคา

สัมประสิทธ์ิความโดง (Coefficient of Kurtosis: 2 ) มาใชในการเสนอตัวประมาณอัตราสวนของคาเฉลี่ย

ประชากรใหม ดังรูปแบบตอไปนี ้ 

     2
4

2

ˆ  
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                       (8) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 4Ŷ  จะหาไดจาก 
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จากนั้น Yan & Tian (2010) ไดประยุกตตัวประมาณอัตราสวนของ Singh et al. (2004) โดยนําคา

สัมประสิทธ์ิความเบ (Coefficient of Skewness: 1 ) ของตัวแปรชวย x มาใชในการเสนอตัวประมาณ

อัตราสวนของคาเฉลี่ยประชากร โดยตัวประมาณตัวใหมท่ีนําเสนอคือ  

     1
5

1

ˆ  
   

X
Y y

x




                      (10) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 5Ŷ  จะหาไดจาก 
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 ยอนกลับไปในป 1991 Bahl & Tuteja (1991) ไดนําเสนอตัวประมาณอีกรูปแบบหนึ่ง โดยนํา

ฟงกชันเลขชี้กําลัง มาสรางตัวประมาณที่มีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณอัตราสวนที่พบไดโดยทั่วไป และ

ใหชื ่อตัวประมาณที ่สรางใหมนี ้ว าตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลัง (Ratio-Type Exponential 

Estimator) มีรูปแบบของตัวประมาณคือ 

         
6
ˆ exp

 
   

X x
Y y

X x
                                                (12) 

โดยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 6Ŷ
 
 จะหาไดจาก 

2
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จากตัวประมาณตาง ๆ ท่ีไดกลาวมาขางตน ผูวิจัยจึงมีความสนใจที่จะนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมอยาง

งายแบบไมใสคืน โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย ซึ่งผูวิจัยไดพัฒนามาจากตัวประมาณที่ถูกนําเสนอโดย 

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

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

รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณที่นําเสนอ ไดแก ความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ย พรอมทั้งจะทําการ
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เปรียบเทียบประสิทธิภาพของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอกับตัว

ประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของในเชิงทฤษฎี และการประยุกตใชกับขอมูลจริง 

 

วธิดีาํเนนิการวจิัย  

 

1. การนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ย 

ประชากร 

ภายใตการเลือกตัวอยางสุมแบบงายแบบไมใสคืน ผูวิจัยไดทําการเสนอรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร 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 โดยรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลัง สําหรับการประมาณคาเฉลี่ย

ประชากรที่นําเสนอขึ้นใหม เกิดจากการท่ีผูวิจัยแทนคา y  ในสมการที่ (12) ดวย 
 
  

X
y

x




 เมื่อ   คือ

คาคงท่ี หรือคาสารสนเทศจากตัวแปรชวย x ที่สนใจศึกษาเชน 0, xC , yx , 2  และ 1  เปนตน ดังน้ัน

รูปแบบท่ัวไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอข้ึนมาใหม จะมีรูปแบบดังน้ี 

     ˆ exp
    

        
N

X X x
Y y

x X x




              (14) 

 

ขอส ังเกตเมื ่อพิจารณาจากพจน 
 
  

X
y

x




 ถาผู ว ิจัยแทนคา  ดวย 0 จะทําใหพจน 

 
  

X
y

x




 กลายเปนตัวประมาณ 1
ˆ  
  

 

X
Y y

x
 ที่ถูกนําเสนอโดย Cochran (1977) และถาแทนคา   

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. การจัดรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน 

(Error Terms) 
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ผู วิจัยจะทําการจัดรูปแบบสมการที ่ )14( ใหม ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน โดยการ

กําหนดให 0(1 ) y Y e  และ 1(1 ) x X e  และเนื่องจาก y  และ x  เปนตัวประมาณที่ไมเอนเอียง

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. จากนั้นผูวิจัยจะทําการคํานวณหาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของรูปแบบทั่วไปของตัว

ประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลังที่นําเสนอ แลวจึงจะทําการเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบ

ทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลงัที่นําเสนอ กับตัวประมาณตัวอ่ืน ๆ ที่เก่ียวของในเชิงทฤษฎี 

และการประยุกตใชกับขอมูลจริง 

 

ผลการวิจัย 

 

1. จากสมการที่ (14) ผูวิจัยจะทําการจัดรูปแบบสมการใหม ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อน โดย

การแทนคา 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. หลังจากผูวิจัยไดมีการจัดรูปแบบสมการที่ (15) ใหอยูในเทอมความคลาดเคลื่อนแลว จากนั้น

ผูวิจัยจะทําการหาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ยของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณท่ีนําเสนอ 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) และจัดรูปสมการใหมอีกครั้ง จะไดความคลาดเคลื่อน

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) 

 อีกทั้งผูวิจัยจะทําการแทนคาคงที่ หรือคาสารสนเทศจากตัวแปรชวย x เชน 0, xC , yx , 2  

และ 1   ลงในสมการที่ (14) จะไดตัวประมาณที่เปนสมาชิกของรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวน

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) 

 และผูวิจัยจะทําการแทนคา ; 1, 2, ..., 5i 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. ในการเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้

กําลัง ท่ีนําเสนอ ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของ ผูวิจัยจะพิจารณาจากคาคลาดเคลื่อนกําลังสอง

เฉลี่ย โดยจะทําการเปรียบเทียบในเชิงทฤษฎีและการประยุกตใชกับขอมูลจริง ดังรายละเอียดตอไปนี้ 

3.1 การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ี

กําลัง ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี ่ยวของ ในเชิงทฤษฎี จะพิจารณาภายใตเงื ่อนไขตาง ๆ แสดงดัง

ตารางท่ี 1  

 

ตารางที่ 1   การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลงั 
ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เก่ียวของ 

 

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   (ตอ) 

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 พบวา  รูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง ˆ
NY  ที่นําเสนอ

ขึ้นมาใหม จะมีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ก็ตอเมื่อเงื่อนไขตาง ๆ 

ที่กําหนดไวในตารางที่ 1 เปนจริง 
 

ตารางที่ 2   การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางตัวประมาณที่เปนสมาชิกของ ˆ
NY  กับตัวประมาณตัว

อ่ืน ๆ ที่เกี่ยวของ 

ตวัประมาณทีเ่ปนสมาชกิของ ˆ
NY  ตวัประมาณทีเ่ปรยีบเทยีบ เง่ือนไข 

ˆ ; 1,2,...,5NiY 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,...,5NiY i  6Ŷ  
 1

2


 i x

yx
y

C

C


  
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จากตารางที่ 2 พบวา  ตัวประมาณที่เปนสมาชิกของ ˆ
NY  ซึ่งไดแก 1

ˆ
NY , 2

ˆ
NY , 3

ˆ
NY , 4

ˆ
NY  

และ 5
ˆ
NY  จะมีประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ก็ตอเมื่อเงื่อนไขตาง ๆ 

ที่กําหนดไวในตารางที่ 2 เปนจริง 

3.2 การเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง 
ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี่ยวของ โดยใชประยุกตใชกับขอมูลจริง ผูวิจัยใชขอมูลจริงจํานวน 2 ชุด 

จากการเก็บรวบรวมโดย Cochran (1977) และ Singh & Chaudhary (1986) รายละเอียดขอมูลลกัษณะ

ประชากรที่เก็บรวบรวมไดแสดงดงัตารางท่ี 3  

 

ตารางที่ 3   ลักษณะประชากรของขอมูลทั้ง 2 ชุด 

คาพารามเิตอร 
Cochran (1977) Singh & Chaudhary (1986) 

ขอมลูชดุที่ 1 ขอมลูชดุที่ 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 

 

ในการศึกษาเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ี

กําลัง ˆ
NY  กับตัวประมาณตัวอื่น ๆ ที่เกี่ยวของ สําหรับประมาณคาเฉลี่ยประชากร ผูวิจัยจะใชคารอยละ

ประสิทธิภาพ (Percent Relative Efficiency: PRE)เปนเกณฑที่ใชในการพิจารณาประสิทธิภาพของตัว

ประมาณ โดยผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพแสดงดังตารางที่ 4  
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ตารางที ่ 4   คา PRE ของตัวประมาณอัตราสวนตาง ๆ ที่ศึกษาจากขอมูลชุดที่ 1 และ 2 เทียบกับตัว 

ประมาณ y  

ตวัประมาณ ขอมลูชดุที่ 1 ขอมลูชดุที่ 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 ่อพิจารณาเฉพาะตัวประมาณอัตราสวนที ่ถูกนําเสนอโดย Cochran (1977) 

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

& Tuteja (1991) ซึ่งไดแกตัวประมาณ 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ  และ 6Ŷ  ตามลําดับ จะพบวาตัวประมาณ 

6Ŷ  เปนตัวประมาณที่มีคา PRE ที่สูงท่ีสุด โดยมีตัวประมาณ 4Ŷ  เปนตัวประมาณที่มีคา PRE สูงรองลงมา  

 ในทํานองเดียวกันเมื ่อพิจารณาตัวประมาณที่เปนสมาชิกของรูปแบบทั ่วไปของตัวประมาณ

อัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง ˆ
NY  ซึ่งไดแก ตัวประมาณ  1

ˆ
NY , 2

ˆ
NY , 3

ˆ
NY , 4

ˆ
NY  และ 5

ˆ
NY  จะพบวา ตัว

ประมาณ 4
ˆ
NY  จะมีคา PRE ท่ีสูงที่สุดเมื่อเทียบกับคา PRE ของตัวประมาณตัวอื่น ๆ โดยมีตัวประมาณ 

5
ˆ
NY เปนตัวประมาณที่มีคา PRE สูงรองลงมา  

 เมื่อเปรียบเทียบคา PRE ระหวางตัวประมาณ 6Ŷ  และ 4
ˆ
NY  จะพบวา ตัวประมาณ 4

ˆ
NY  มีคา 

PRE ที่สูงกวาตัวประมาณ 6Ŷ  นั่นหมายความวา ภายใตคา PRE ของขอมูลที่ทําการศึกษาทั้ง 2 ชุด ตัว

ประมาณ 4
ˆ
NY  เปนตัวประมาณที่มีประสิทธิภาพดีที่สุดสําหรับประมาณคาเฉลี ่ยประชากร ภายใต

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

ในงานวิจัยฉบับนี ้

 

สรปุผลการวิจัย 

 

จากการนําเสนอรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี้กําลัง สําหรับประมาณคาเฉลี่ย

ประชากร ภายใตการเลือกตัวอยางสุมแบบงายแบบไมใสคืน โดยใชสารสนเทศจากตัวแปรชวย x  ซึ่งพัฒนา

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

Singh & Tailor (2003) Singh et al. (2004) และ Yan & Tian (2010) พบวา ผลจากการเปรียบเทียบ

ประสิทธิภาพระหวางรูปแบบทั่วไปของตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง ที่นําเสนอ กับตัวประมาณตัว

อื่น ๆ ที่เกี่ยวของ เชน ตัวประมาณ y , 1Ŷ , 2Ŷ , 3Ŷ , 4Ŷ , 5Ŷ , และ 6Ŷ  ทั้งในทางทฤษฎีและประยุกตใช

กับขอมูลจริงใหผลที่สอดคลองกัน กลาวคือ ภายใตสถานการณที่ความสัมพันธระหวางตัวแปรชวย x กับ

ตัวแปรที ่สนใจศึกษา y มีคาเปนบวก ตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขชี ้กําลังที ่นําเสนอ จะยังคงมี

ประสิทธิภาพดีกวาตัวประมาณตัวอ่ืน ๆ ดังนั้นจึงสามารถกลาวไดวา ตัวประมาณอัตราสวนแบบเลขช้ีกําลัง

ที่นําเสนอมีประสิทธิภาพมากเพียงพอที่จะนําไปใชไดตอไปในกรณทีี่มีการศึกษาภายใตสถานการณเดียวกัน

กับงานวิจัยฉบับนี้ 
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