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บทคัดย่อ 
งานวิจัยนีไ้ด้เสนอตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมี ข้อมูลสูญหายในการเลือกตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภูมิ                       

ซึ่งพฒันาจากตวัประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลือกตวัอย่างสุม่แบบง่าย ของ Gira (2015) โดยการ
จ าลองประชากรขนาด  150,000  หน่วย ที่มีตวัแปรที่สนใจ (Y) ตวัแปรช่วย (X) และก าหนดสมัประสิทธ์ิสหสมัพนัธ์ระหวา่ง X 
กับ Y  3  ระดบั  คือ 0.50, 0.75 และ 0.90  ซึ่งจะสุ่มตวัอย่างขนาด  30, 90, 300  และ 600  หน่วยตวัอย่าง และสุ่มเลือกให้               
ตวัแปรที่สนใจ (Y) มีเปอร์เซ็นต์การสญูหายอย่างสุ่มที่ 5%, 10%  และ 15%  ตามล าดบั  เกณฑ์ที่ใช้ในการเปรียบเทียบ คือ                        
ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ย  ผลการศึกษาพบว่า ตัวประมาณที่น าเสนอมีประสิทธิภาพมากกว่าตวัประมาณค่าเฉลี่ย
ประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายด้วยค่าอัตราส่วนของ Singh et al. (2015) และตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูล              
สญูหายของ Thakur et al. (2014) ในทกุกรณี 
ค าส าคัญ  :  ข้อมลูสญูหาย  การเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ  การเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบงา่ย  

      ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากร   คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่ 
 

Abstract 
 This research presents estimator of population mean with missing data in stratified random sampling 
developed from the estimator of population mean with missing data in stratified random sampling concept of Gira 
(2015) by simulation. The size of the population is 150,000 units with values of a study variable Y and an auxiliary 
variable X. When the correlation coefficient between variable Y and X has 3 levels which is 0.05, 0.75 and 0.90. 
Random sample is 30, 90, 300 and 600 sample units are drawn from the population. From each sample randomly 
the variable Y as randomly missing at 5%, 10% and 15%, respectively. The criteria used for the comparison is the 
mean square error. In the present study, it indicates that the proposed estimator to be more effective than those 
reported in Singh et al. (2015) and Thakur et al. (2014) for every cases.  
Keywords :  missing data, stratified random sampling, simple random sampling, estimator of population mean,    
                    mean square error 
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บทน า 
การเลือกตวัอย่างแบบแบ่งชัน้ภูมิ (Stratified Sampling) เป็นวิธีการเลือกตวัอย่างที่ใช้กนัแพร่หลายมากที่สดุไม่ว่า            

จะเป็นการส ารวจขนาดใหญ่ ขนาดเล็ก งานวิจยัเชิงส ารวจที่ครอบคลมุหลายพืน้ที่ บคุคลหลายกลุม่ หลายอาชีพ มกัใช้วิธีการ
เลอืกตวัอยา่งนี ้ การเลอืกตวัอยา่งแบบแบง่ชัน้ภมูิ ได้แก่  การเลอืกตวัอยา่งจากประชากรหนึง่  โดยแบง่ประชากรออกเป็นสว่น ๆ 
แต่ละสว่นเรียกว่าชัน้ภมูิ (Stratum) แล้วสุม่หน่วยตวัอย่างจากแต่ละชัน้ภมูิ ด้วยวิธีการแบบใดแบบหนึ่ง โดยอิสระจากการสุม่
จากชัน้ภมูิอื่น ๆ การสุม่หน่วยตวัอย่างจากชัน้ภมูิต่าง ๆ นัน้อาจจะใช้แบบเดียวกนัหรือแตกต่างกนัก็ได้  เช่น  เมื่อสุม่ตวัอย่าง
จากแต่ละชัน้ภมูิ  ด้วยวิธีการเลือกตวัอย่างสุม่แบบง่ายจะเรียกวิธีการนัน้ว่า การเลือกตวัอย่างสุม่แบบแบ่งชัน้ภมูิ (Stratified 
Random Sampling)  เมื่อสุม่ตวัอย่างจากแต่ละชัน้ภมูิ ด้วยวิธีการเลือกตวัอย่างแบบมีระบบ จะเรียกวิธีการนัน้ว่า การเลือก
ตวัอย่างแบบแบ่งชัน้ภมูิอย่างมีระบบ (Stratified Systematic Sampling) นอกจากวิธีการดงักลา่วแล้ว อาจมีงานส ารวจด้วย
ตวัอย่างบางโครงการที่ใช้การสุม่ตวัอย่างจากแตล่ะชัน้ภมูิวิธีอื่น ๆ อีกก็ได้ แต่โครงสร้างของตวัอย่างจะคงใช้หลกัการเดิมคือ 
มาจากตัวอย่างที่ได้จากแต่ละชัน้ภูมิโดยอิสระกัน   การใช้วิธีการเลือกตัวอย่างแบบแบ่งชัน้ภูมิจะให้ค่าประมาณของ
พารามิเตอร์ที่ได้มีความถูกต้องหรือความแม่นย าสงูกว่าวิธีอื่น ๆ ที่ใช้ตวัอย่างขนาดเท่า ๆ กัน หรือเสียค่าใช้จ่ายเท่า ๆ กัน 
สามารถท าการวิเคราะห์ข้อมลูเฉพาะบางสว่นของประชากร คือ วิเคราะห์แยกเป็นชัน้ภมูิได้ ท าให้ได้สารสนเทศในแตล่ะชัน้ภมูิ
ตามที่ต้องการ สามารถให้น า้หนกัความส าคญัแก่หน่วยตวัอยา่งบางหน่วยได้สงูกวา่หน่วยอื่น ๆ เช่น ครัวเรือนที่มีรายได้สงูที่มี
อยู่น้อยกว่าครัวเรือนที่มีรายได้ต ่า แต่อาจมีความส าคญัสงูกว่าเมื่อต้องการศึกษารายได้ของประชากร โดยการให้น า้หนกัรวม
สงูกวา่ปกติ  และสามารถใช้สารสนเทศบางประการท่ีมีอยูใ่นบางชัน้ภมูิให้เกิดประโยชน์ในการสุม่ตวัอยา่งและในการประมาณ
คา่พารามิเตอร์ ซึง่อาจท าให้คา่ประมาณแมน่ย ามากยิ่งขึน้ (suwattee, 2009) 

ข้อมลูสญูหาย (Missing Data) เป็นปัญหาที่พบบ่อยมากในการเก็บรวบรวมข้อมูลจากแบบสอบถามในการส ารวจ
ด้วยตวัอย่าง  ข้อมลูสญูหายจากการส ารวจด้วยตวัอย่างโดยทัว่ไปมี 2 ประเภท  คือ การไม่ตอบของหน่วยตวัอยา่งบางหนว่ย 
(Unit Nonresponse) และการไม่ตอบบางค าถามหรือบางตวัแปร ( Item Nonresponse) ซึ่ง Kalton and Kasprzyk (1982)              
ได้ให้นิยามของการไม่ตอบของหน่วยตวัอย่างบางหน่วย คือการไม่ตอบของหน่วยตวัอย่างบางหน่วยซึ่งอาจเป็นผลสืบเนื่อง             
มาจากการไมเ่ข้าใจความหมายของค าตา่ง ๆ  ท่ีใช้ในแบบสอบถาม  และการไมต่อบบางค าถามหรือบางตวัแปร คือการสญูหาย
ของข้อมูลที่เกิดจากการไม่ตอบเฉพาะบางค าถามหรือบางตัวแปร ซึ่งอาจเกิดจากการออกแบบค าถามในแบบสอบถาม              
ไม่ครอบคลมุท าให้ผู้ตอบแบบสอบถามไม่สามารถตอบค าถามบางค าถามได้ หรืออาจเกิดจากความผิดพลาดในการบนัทึก
ข้อมูลท าให้ต้องตัดข้อมูลออกไป  การจัดการกับข้อมูลสูญหายมีหลายวิธี  ขึน้อยู่กับลกัษณะของข้อมูลสูญหายที่เกิดขึน้               
สว่นใหญ่การแก้ไขปัญหาข้อมลูสญูหายที่เกิดจากการไมต่อบเฉพาะบางค าถามหรือบางตวัแปร ( Item Nonresponse) ในทาง
สถิติจะมกัใช้วิธีการประมาณคา่ข้อมลูสญูหายด้วยคา่ประมาณจากการค านวณ (Imputation) แล้วน าคา่ประมาณที่ได้ไปแทน
ค่าข้อมลูสญูหายเพื่อให้ได้ชดุข้อมลูที่สมบรูณ์เพื่อใช้ในการวิเคราะห์ต่อไป ซึ่งโดยทัว่ไปจะแบ่งวิธีการประมาณข้อมลูสญูหาย
ออกเป็น 2 กลุม่ (Laaksonen, 2000) คือ 1) Model-donor Imputation คือการประมาณคา่ที่ได้มาจากตวัแบบ  2) Real-donor 
Imputation คือการประมาณค่าที่ได้จากเซตข้อมูลของค่าที่สงัเกตได้ ซึ่งงานวิจัยนีส้นใจศึกษาข้อมูลสญูหายที่เกิดจากการ               
ไมต่อบบางค าถามหรือบางตวัแปร  



บทความวิจยั 

วารสารวิทยาศาสตร์บรูพา ปีที่  22  (ฉบบัที่ 2)  พฤษภาคม – สิงหาคม  พ.ศ. 2560 204 
 

การพฒันาตวัประมาณคา่เฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในงานวิจยันีพ้ฒันาจากตวัประมาณคา่เฉลี่ยประชากร
เมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบง่ายของ Gira (2015) โดยพฒันาภายใต้วิธีการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ  
และเปรียบเทียบประสิทธิภาพของตวัประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลือกตวัอย่างสุม่แบบแบ่งชัน้ภูมิ              
ที่พฒันาขึน้โดยใช้การจ าลองข้อมูล และใช้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยเป็นเกณฑ์ในการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของ                  
ตวัประมาณ    

 
ทบทวนทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 ข้อมลูสญูหายคือค่าสงัเกตที่ต้องการทราบค่าแต่ไม่สามารถทราบค่าได้หรือไม่สามารถเก็บรวบรวมได้โดยทัว่ไปมี 2 
ประเภท  คือ ข้อมลูสญูหายที่เกิดจากการไมต่อบของหน่วยตวัอยา่งบางหน่วย (Unit Nonresponse) และข้อมลูสญูหายที่เกิด
จากการไม่ตอบบางค าถามหรือบางตวัแปร (Item Nonresponse) ข้อมลูสญูหายที่ใช้ในงานวิจยันีค้ือข้อมลูสญูหายที่เกิดจาก
การไมต่อบบางค าถามหรือบางตวัแปร ในกรณีข้อมลูสญูหายเกิดขึน้ในตวัแปรที่สนใจ ( Y ) ซึง่ข้อมลูสญูหายที่เกิดขึน้ในตวัแปร
ที่สนใจมีลกัษณะแสดงดงัภาพท่ี 1  
 

  การเลือกตัวอย่างสุ่มแบบง่าย   การเลือกตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภมิู 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                                   ภาพที่ 1  รูปแบบข้อมลูสญูหายที่เกิดขึน้ในตวัแปรที่สนใจ 

 
พิจารณากรณีสุ่มตวัอย่างด้วยวิธีแบ่งประชากรขนาด N  ออกเป็น k  ชัน้ภูมิ โดยที่ชัน้ภูมิที่ i  มีหน่วยตวัอย่างอยู่ 

i
N  หน่วย 

1

k

i

i

N N



  แล้วสุม่ตวัอย่างขนาด 
i

n  จากชัน้ภมูิที่ i  ด้วยวิธีการเลือกตวัอย่างสุม่แบบง่ายไม่คืนที่  โดยอิสระกัน 

1

k

i

i

n n



  คา่เฉลีย่ประชากร ( Y ) สามารถประมาณได้ดงันี ้

missing 
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N
   คือ น า้หนกัของชัน้ภมูิที่ i   

i j
y  คือ คา่สงัเกตของตวัแปรที่สนใจ Y  จากหนว่ยตวัอยา่งที่ j ของตวัอยา่ง ซึง่สุม่จากชัน้ภมูิที ่ i   
           ด้วยวิธีการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบง่ายไมค่ืนที่ เมื่อ 1, ...,i k  และ 1, 2 , 3, ...,

i
j n   

                                       (Suwattee, 2009) 
 

ตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายในการเลือกตัวอย่างสุ่มแบบง่าย  
มีสญักรณ์ที่ใช้ดงัตอ่ไปนี ้
 

. j
y    คือ  คา่ประมาณข้อมลูสญูหาย  เมื่อ 1, ...,j n  

 
j

y    คือ  คา่สงัเกตของตวัแปรที่สนใจ y   เมื่อ 1, ...,j r   
 

j
x    คือ  คา่สงัเกตของตวัแปรช่วย x   เมื่อ 1, ...,j n  

 
r

x    คือ  คา่เฉลีย่ของตวัแปรช่วย x  ที่มีคา่ของตวัแปรที่สนใจ y สมบรูณ์ทัง้หมด r  หนว่ยตวัอยา่ง 
 

n
x    คือ  คา่เฉลีย่ของตวัแปรช่วย x จากข้อมลูที่สมบรูณ์ทัง้หมด n  หนว่ยตวัอยา่ง 

 
r

y    คือ  คา่เฉลีย่ของตวัแปรที่สนใจ y จากข้อมลูที่สมบรูณ์ทัง้หมด r หนว่ยตวัอยา่ง  
   

Y
C   คือ  สมัประสทิธ์ิการแปรผนัของข้อมลูของตวัแปรท่ีสนใจ  Y      

 
X

C   คือ  สมัประสทิธ์ิการแปรผนัของข้อมลูของตวัแปรช่วย  X   
    คือ  สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์ระหวา่งตวัแปรท่ีสนใจ Y   และตวัแปรช่วย X  
 Y   คือ  คา่เฉลีย่ประชากรของตวัแปรที่สนใจ Y   
 X   คือ  คา่เฉลีย่ประชากรของตวัแปรช่วย X   
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Gira (2015) ได้ศึกษาเร่ือง การประมาณค่าเฉลี่ยประชากรด้วยวิธีการประมาณค่าข้อมลูสญูหายแบบใหม่ โดยใช้       

ตวัประมาณแบบอตัราสว่น  ซึง่มีสมการประมาณคา่ข้อมลูสญูหายดงันี ้
 
 



บทความวิจยั 

วารสารวิทยาศาสตร์บรูพา ปีที่  22  (ฉบบัที่ 2)  พฤษภาคม – สิงหาคม  พ.ศ. 2560 206 
 

 

.

1

                                      

 

j

jr
j

r n

n
j

j r

y

xx
y y n r

x
x





 




   

    
     




                                          (2) 

 
เมื่อ   คือ  คา่คงตวัที่ท าให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่ของตวัประมาณมคีา่ต ่าสดุ  โดยที่คา่   ที่เหมาะที่สดุหา

ได้จาก  
( )X R B

B





  
เมื่อ  Y

R
X

  และ 
2

X Y

X

S
B

S

  ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรอยูใ่นรูป 

  
 

r

G r

n

x
y y

x








                            (3) 
 
ความเอนเอียงของตวัประมาณ 

G
y   เทา่กบั 

      
 

1 1
( )

G y x
B ia s y Y C C

r n
 

 
   

                           (4) 
 

เมื่อ   X

X





   
 

คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่ของตวัประมาณ G
y   เทา่กบั 

   
 

2 2 2 21 1 1 1
( ) 2

G Y X X Y
M SE y S R S R S

r N r n
 

   
       
   

                          (5) 

 
คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลี่ยต ่าที่สดุเทา่กบั 

    
 

2 2 2

m in

1 1 1 1
( )

G Y X
M S E y S B S

r n r n

   
      
   

                                      (6) 

 
ตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายในการเลอืกตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภมิู   
มีสญักรณ์ทีใ่ช้ดงัตอ่ไปนี ้
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Thakur et al. (2014) ได้ศึกษาเ ร่ืองการประมาณค่าเฉลี ่ยด้วยการประมาณค่าข้อมูลสูญหายในการเลือก

ตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภูมิ โดยได้เสนอและเปรียบเทียบตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรโดยในการเลือกตัวอย่างสุ่มแบบ                  
แบง่ชัน้ภมูิกบัการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบง่าย ส าหรับตวัประประมาณค่าเฉลี่ยด้วยการประมาณคา่ข้อมลูสญูหายในการเลือก
ตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ  
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Singh et al. (2015) ได้ศึกษาเร่ือง การประมาณค่าเฉลี่ยประชากรภายใต้การไม่ตอบโดยใช้วิธีการประมาณค่า           

สญูหายต่าง ๆ ส าหรับประชากรที่แบ่งชัน้ภมูิ ซึ่งวิธีการประมาณค่าข้อมลูสญูหายแบบอตัราสว่นมีสมการประมาณค่าข้อมูล
สญูหายดงันี ้
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ผลการวิจัยและวิจารณ์ผล 

งานวิจยันีม้วีตัถปุระสงค์เพื่อพฒันาตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายของ Gira ในการเลอืกตวัอยา่งสุม่
แบบแบง่ชัน้ภมูิ และเพื่อตรวจสอบตวัประมาณที่พฒันาขึน้  จึงใช้ข้อมลูจากการจ าลองโดยใช้เทคนิคมอนติคาร์โล (Monte 
Carlo Simulation) สร้างประชากรที่มีขนาด  150,000 หนว่ย  แบง่เป็น 3 ชัน้ภมูิ ที่ประกอบด้วยตวัแปรอิสระ ( X ) และตวัแปร
ที่สนใจ (Y ) ที่มีการแจกแจงแบบปกติ  และมีสมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์ระหวา่ง X  และ Y  3 ระดบั คือ 0.50, 0.75 และ 0.90  
และสุม่ตวัอยา่งจากประชากรแตล่ะชัน้ภมูิด้วยวิธีการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบงา่ยไมค่ืนที่ โดยก าหนดขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 30, 
90, 300 และ 600  หนว่ยตวัอยา่ง  หลงัจากนัน้สุม่ต าแหนง่การสญูหายของข้อมลูให้กบัตวัแปรที่สนใจ โดยก าหนดเปอร์เซ็นต์
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การสญูหายเป็น 5% 10% และ 15% ในทกุขนาดตวัอยา่ง และเปรียบเทียบประสทิธิภาพของตวัประมาณที่น าเสนอในรูปของ
คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่พร้อมแสดงตวัอยา่งการค านวณเชิงตวัเลขเพื่อสนบัสนนุผลที่ได้ในเชิงทฤษฎี  ดงันี ้
ผลการวิจัยเชิงทฤษฎ ี

ผู้วิจยัได้ศกึษาตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมข้ีอมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบง่าย  G
y ของ Gira 

(2015) และได้เสนอตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ  
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G

y ศกึษาภายใต้ข้อมลูสญูหายเกิดขึน้ในตวัแปรที่สนใจ ซึง่ผลการศกึษาเป็นดงันี ้
 ตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเม่ือมีข้อมูลสูญหายในการเลอืกตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภมิูที่น าเสนอ 
 ตวัประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลือกตวัอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภูมิ  

s tG
y มีสมการประมาณ             

คา่สญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิที่ประยกุต์จากแนวคิดของ Gira (2015) เป็นดงันี ้ 
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 ใน (21) จะได้   
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ผลการวิจัยเชิงตัวเลขและการวิจารณ์ผลการวิจัย 
ในหวัข้อนีม้ีวตัถุประสงค์เพื่อแสดงตวัอย่างการค านวณเชิงตวัเลขเพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของตวัประมาณ

ค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลือกตวัอย่างสุม่แบบแบ่งชัน้ภมูิ ทัง้  3  ตวัประมาณ  ด้วยค่าคลาดคาดเคลื่อน
ก าลงัสองเฉลีย่  ตวัประมาณคา่ที่มีคา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่น้อยที่สดุแสดงวา่ มีประสทิธิภาพมากที่สดุ  

 
โดยที ่

s tT
y

 
 คือ  ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ 

                             ของ  Thakur et al. (2014) 

 s tR
y

 
 คือ  ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ 

                             ของ  Singh et al. (2015) 

 s tG
y

 
 คือ  ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ 

    ที่น าเสนอ  
 n   คือ  ขนาดตวัอยา่ง 
 m   คือ  ขนาดของข้อมลูสญูหายเป็นเปอร์เซ็นต์   
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ข้อมูลชุดที่  1  ประชากรใช้ข้อมลูจากการจ าลองสถานการณ์ด้วยโปแกรม SAS จ าลองประชากรขนาด  150,000 
หน่วย  ซึ่งประกอบด้วยตัวแปรที่สนใจ (Y) ตัวแปรช่วย (X) ท่ีสร้างขึน้ ณ ระดับค่าสัมประสิทธ์ิสหสัมพันธ์ (correlation 
coefficient) เทา่กบั 0.50  ลกัษณะของประชากรของตวัแปรช่วย X   320  ตวัแปรที่สนใจ  Y  640  

 
ตารางที่ 1  ค่าเอนเอียง ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยและค่าความแปรปรวนของตัวประมาณค่า ,

s tT
y  

s tR
y และ 

s tG
y                  

โดยมีคา่สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์เทา่กบั  0.50  

 
จากตารางที่ 1  เมื่อพิจารณาจากค่า  MSE  พบว่า  ตัวประมาณ 

s tG
y  มีค่าคาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยน้อยกว่า             

ค่าคาดคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่ของตวัประมาณ 
s tT

y และ 
s tR

y ในทกุขนาดตวัอยา่งและทกุเปอร์เซ็นต์การสญูหาย  ดงันัน้
ตวัประมาณคา่ 

S T
y มีประสทิธิภาพมากกวา่ตวัประมาณ

s tT
y และ 

s tR
y  

 
ข้อมูลชุดที่  2  ประชากรใช้ข้อมลูจากการจ าลองสถานการณ์ด้วยโปแกรม SAS จ าลองประชากรขนาด  150,000 

หนว่ย  ซึง่ประกอบด้วยตวัแปรทีส่นใจ (Y) ตวัแปรช่วย (X) ท่ีสร้างขึน้ ณ ระดบัคา่สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์ เทา่กบั 0.75  ลกัษณะ
ของประชากรของตวัแปรช่วย X   320  ตวัแปรที่สนใจ  Y  640  
 
 
 
 
 

n   m   
s tT

y  
s tR

y  
s tG

y  
|Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance 

30 5 0.0036 285.7330 285.7331 0.0159 287.7620 287.7623 0.0565 283.7585 283.7617 
 10 0.0085 295.6215 295.6215 0.0440 300.3040 300.3059 0.0727 292.4111 292.4163 
 15 0.0132 321.9525 321.9527 0.0645 329.2312 329.2354 0.1443 315.7382 315.7590 

90 5 0.0012 93.3245 93.3245 0.0060 93.9914 93.9914 0.0138 93.1489 93.1491 
 10 0.0023 97.8087 97.8087 0.0113 99.0696 99.0697 0.0236 97.4681 97.4687 
 15 0.0041 104.1315 104.1315 0.0211 106.4113 106.4118 0.0367 103.5167 103.5181 

300 5 0.0003 27.7486 27.7486 0.0017 27.9352 27.9352 0.0033 27.7346 27.7346 
 10 0.0007 29.2207 29.2207 0.0036 29.6100 29.6101 0.0066 29.1898 29.1899 
 15 0.0011 30.8650 30.8650 0.0054 31.4639 31.4639 0.0106 30.8137 30.8138 

600 5 0.0002 13.8444 13.8444 0.0008 13.9359 13.9359 0.0016 13.8410 13.8410 
 10 0.0003 14.5754 14.5754 0.0017 14.7649 14.7649 0.0034 14.5677 14.5677 
 15 0.0005 15.3934 15.3934 0.0028 15.6968 15.6968 0.0053 15.3805 15.3806 
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 ตารางที่ 2  ค่าเอนเอียง ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยและค่าความแปรปรวนของตวัประมาณค่า ,
s tT

y  
s tR

y และ 
s tG

y                  
โดยมีคา่สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์เทา่กบั  0.75  

 
จากตารางที่ 2  เมื่อพิจารณาจากค่า  MSE  พบว่า  ตัวประมาณ 

s tG
y  มีค่าคาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยน้อยกว่า             

ค่าคาดคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่ของตวัประมาณ 
s tT

y และ 
s tR

y ในทกุขนาดตวัอยา่งและทกุเปอร์เซ็นต์การสญูหาย  ดงันัน้
ตวัประมาณคา่ 

S T
y มีประสทิธิภาพมากกวา่ตวัประมาณ

s tT
y และ 

s tR
y  

 
ข้อมูลชุดที่  3  ประชากรใช้ข้อมลูจากการจ าลองสถานการณ์ด้วยโปแกรม SAS จ าลองประชากรขนาด  150,000 

หนว่ย  ซึง่ประกอบด้วยตวัแปรทีส่นใจ (Y) ตวัแปรช่วย (X) ท่ีสร้างขึน้ ณ ระดบัคา่สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์ เทา่กบั 0.90  ลกัษณะ
ของประชากรของตวัแปรช่วย X   320  ตวัแปรที่สนใจ  Y  640  

 
 
 
 
 
 
 
 

n   m   
s tT

y  
s tR

y  
s tG

y  
|Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance 

30 5 0.0033 194.0586 194.0586 0.0101 194.8822 194.8823 0.0367 192.8897 192.8911 

 10 0.0083 199.7451 199.7452 0.0279 201.6441 201.6449 0.1276 197.8656 197.8819 

 15 0.0126 215.3024 215.3026 0.0409 218.2529 218.2546 0.1737 211.6428 211.6730 
90 5 0.0012 63.5908 63.5908 0.0038 63.8612 63.8613 0.0178 63.4875 63.4879 

 10 0.0022 66.2121 66.2121 0.0072 66.7255 66.7255 0.0344 66.0124 66.0135 

 15 0.0040 69.8950 69.8950 0.0134 70.8238 70.8240 0.0661 69.5357 69.5400 
300 5 0.0003 18.9087 18.9087 0.0011 18.9846 18.9846 0.0055 18.9005 18.9005 

 10 0.0007 19.7688 19.7688 0.0023 19.9276 19.9276 0.0115 19.7508 19.7509 

 15 0.0010 20.7322 20.7322 0.0035 20.9764 20.9764 0.0173 20.7022 20.7025 
600 5 0.0002 9.4338 9.4338 0.0005 9.4711 9.4711 0.0027 9.4318 9.4318 

 10 0.0003 9.8619 9.8619 0.0011 9.9391 9.9391 0.0055 9.8574 9.8574 

 15 0.0005 10.3404 10.3404 0.0018 10.4640 10.4640 0.0089 10.3328 10.3329 
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ตารางที่ 3  ค่าเอนเอียง ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยและค่าความแปรปรวนของตัวประมาณค่า ,
s tT

y  
s tR

y และ 
s tG

y                  
โดยมีคา่สมัประสทิธ์ิสหสมัพนัธ์เทา่กบั  0.90  

 

n   m   
s tT

y  
s tR

y  
s tG

y  
|Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance |Bias| MSE Variance 

30 5 0.0026 120.3257 120.3257 0.0067 120.6919 120.6919 0.0297 119.8181 119.8190 

 10 0.0068 122.7953 122.7954 0.0186 123.6395 123.6398 0.0721 121.9791 121.9843 

 15 0.0101 129.5517 129.5518 0.0273 130.8633 130.8641 0.1095 127.9623 127.9743 
90 5 0.0009 39.7095 39.7095 0.0025 39.8297 39.8297 0.0110 39.6646 39.6647 

 10 0.0018 40.8479 40.8479 0.0048 41.0761 41.0761 0.0205 40.7611 40.7615 

 15 0.0032 42.4473 42.4473 0.0089 42.8602 42.8603 0.0373 42.2913 42.2926 
300 5 0.0003 11.8184 11.8184 0.0007 11.8522 11.8522 0.0032 11.8149 11.8149 

 10 0.0005 12.1920 12.1920 0.0015 12.2626 12.2626 0.0065 12.1842 12.1842 

 15 0.0008 12.6104 12.6104 0.0023 12.7189 12.7189 0.0100 12.5973 12.5974 
600 5 0.0001 5.8967 5.8967 0.0004 5.9133 5.9133 0.0015 5.8958 5.8958 

 10 0.0003 6.0826 6.0826 0.0007 6.1169 6.1169 0.0032 6.0807 6.0807 

 15 0.0004 6.2904 6.2904 0.0012 6.3454 6.3454 0.0051 6.2871 6.2872 
 
จากตารางที่ 3  เมื่อพิจารณาจากค่า  MSE  พบว่า  ตัวประมาณ 

s tG
y  มีค่าคาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยน้อยกว่า             

ค่าคาดคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่ของตวัประมาณ 
s tT

y และ 
s tR

y ในทกุขนาดตวัอยา่งและทกุเปอร์เซ็นต์การสญูหาย  ดงันัน้
ตวัประมาณ 

s tG
y มีประสทิธิภาพมากกวา่ตวัประมาณ

s tT
y และ 

s tR
y  

จากตารางที่ 1, 2 และ 3 จะสงัเกตเห็นได้ว่า ความเอนเอียงของตวัประมาณ
 s tG

y มีค่ามากกว่าความเอนเอียงของ   
ตัวประมาณ

 s tT
y และ 

s tR
y แต่ความแปรปรวนและค่าคลาดเคลื่อนก าลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณ 

s tG
y มีค่าน้อยกว่า              

ค่าคลาดเคลื่อนก าลังสองเฉลี่ยของตัวประมาณค่า
s tT

y และ 
s tR

y ซึ่งการน าตัวประมาณค่า 
s tG

y มาใช้ก็เพื่อยอมให้มี                   
ความเอนเอียงมากขึน้  เพื่อให้ได้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่น้อยลงท าให้ตวัประมาณคา่มีประสทิธิภาพมากขึน้   

 
สรุปผลการวิจัย 

ตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายในการเลือกตัวอย่างสุ่มแบบแบ่งชัน้ภูมิ  ได้พัฒนามาจาก                
ตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายในการเลือกตวัอย่างสุ่มแบบง่าย จากแนวคิดของ Gira (2015) โดยใช้                       
ตวัประมาณแบบอตัราสว่น จากผลการศึกษาเชิงตวัเลขพบวา่ ตวัประมาณคา่เฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืก
ตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ (

s tG
y ) ที่น าเสนอมีประสทิธิภาพมากกวา่ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการ

เลือกตวัอย่างสุม่แบบแบ่งชัน้ภมูิ (
s tT

y ) ของ Thakur et al. (2014) และตวัประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหาย 
ในการเลอืกตวัอยา่งสุม่แบบแบง่ชัน้ภมูิ (

s tR
y ) ของ Singh et al. (2015) ในทกุกรณี   
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ข้อเสนอแนะ 
งานวิจัยนีไ้ด้พัฒนาตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อมีข้อมูลสูญหายของ Gira (2015) ในการเลือกตัวอย่าง               

สุ่มแบบแบ่งชัน้ภูมิด ังนัน้การวิจัยครัง้ต่อไปอาจใช้แนวคิดของGiraในการพัฒนาตัวประมาณค่าเฉลี่ยประชากรเมื่อ               
มีข้อมูลสูญหายในการเลือกตัวอย่างแบบแบ่งชัน้อย่างมีระบบ (Stratified Systematic Sampling)  หรือใช้ในการพัฒนา               
ตวัประมาณคา่เฉลีย่ประชากรเมื่อมีข้อมลูสญูหายในการเลอืกตวัอยา่งแบบอื่น เป็นต้น 
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