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บทคัดย่อ 

การศึกษาครัง้นีม้ีวตัถปุระสงค์เพื่อเปรียบเทียบวิธีการประมาณคา่พารามิเตอร์ส าหรับตวัแบบการถดถอยปัวซง
นยัทัว่ไปในกรณีมีตวัแปรอธิบายที่มีการแจกแจงปรกติ 1 ตวัแปร ซึ่งมีค่าเฉลี่ยเท่ากบั 0 และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน
เท่ากบั 1 โดยจะประมาณค่าพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอย 

0 1
( , )   และพารามิเตอร์การกระจาย    ด้วยวิธีการ

ประมาณคา่พารามิเตอร์ 4 วิธี ประกอบด้วย วิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ วิธีโมเมนต์ และวิธี
แจ็กไนฟ์โมเมนต์ ใช้วิธีการจ าลองข้อมลูด้วยวิธีมอนติคาร์โลกระท าซ า้ 1,000 ครัง้ ในแตล่ะสถานการณ์ ขนาดตวัอยา่งที่ใช้
ในการศึกษา คือ 20, 50, 100 และ 300 ก าหนดพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอย 0

  เท่ากบั 0 และ 
1

  เท่ากบั -0.5,  
-0.3, 0.3 และ 0.5 พารามิเตอร์การกระจาย    คือ -0.5, -0.3, 0, 0.3 และ 0.5 เกณฑ์ในการพิจารณาวิธีการประมาณ
ค่าพารามิเตอร์ คือ ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวม ผลการจ าลองพบว่า ประสิทธิภาพในการ
ประมาณคา่พารามิเตอร์ของวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ผลไม่แตกตา่งกบัวิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ เช่นเดียวกบัวิธี
แจ็กไนฟ์โมเมนต์ที่ให้ผลไม่แตกต่างกับวิธีโมเมนต์ โดยกรณีที่ข้อมูลเกิดการกระจายต ่ากว่าเกณฑ์วิธีโมเมนต์เป็นวิธีที่
เหมาะสมกว่าวิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุด กรณีที่ข้อมูลเกิดการกระจายสูงกว่าเกณฑ์วิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุดเป็นวิธีที่
เหมาะสมกว่าวิธีโมเมนต์ และกรณีที่ข้อมลูเกิดการกระจายเท่ากบัเกณฑ์วิธีโมเมนต์หรือวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุเป็นวิธีที่
เหมาะสม 
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Abstract 
The purpose of this study was to compare parameter estimation methods for generalized poisson 

regression model which the independent variable was normal distributed with mean equal to 0 and standard 
deviation equal to 1. The coefficients of regression 

0 1
( , )   and dispersion parameter    were estimated by 

four estimation methods: maximum likelihood estimation (MLE), jackknife maximum likelihood estimation 
(JMLE), moment estimation (ME) and jackknife moment estimation (JME). The data was generated by using 
Monte-Carlo simulation method with the repetition of 1,000 times, sample sizes are equal to 20, 50, 100 and 
300: 0

  is equal to 0, 
1

  are equal to -0.5, -0.3, 0.3 and 0.5 and the dispersion parameters    are equal to  
-0.5, -0.3, 0, 0.3 and 0.5. The sum of mean squares error and the sum of bias were used as the performance 
criteria. The simulation study indicated that the efficiency of the maximum likelihood estimation was not different 
from the jackknife maximum likelihood estimation. As well as the jackknife moment estimation was not different 
from the moment estimation. Therefore, the moment estimation was more appropriate than the maximum 
likelihood estimation for the underdispersion situation while the maximum likelihood estimation was more 
appropriate than the moment estimation for the overdispersion situation. The moment estimation and the 
maximum likelihood estimation were appropriate for equidispersion situation. 
 

Keywords :  generalized poisson regression model, jackknife method, underdispersion, equidispersion,  
 overdispersion 

 
บทน า 

ตัวแบบการถดถอยปัวซงนัยทั่วไป (Generalized poisson regression model) เป็นตัวแบบหนึ่งที่ใช้ศึกษา
ความสมัพนัธ์ระหวา่งตวัแปรตอบสนอง (Response variable) ที่เป็นจ านวนนบักบัตวัแปรอธิบาย (Explanatory variables) 
เช่นเดียวกบัตวัแบบการถดถอยปัวซง (Poisson regression model) ตวัแบบการถดถอยทวินามเชิงลบ (Negative binomial 
regression model) เป็นต้น อย่างไรก็ตามในการประยกุต์ตวัแบบใด ๆ  กบัข้อมลูจ าเป็นต้องค านงึถึงข้อสมมติเบือ้งต้นของ
แต่ละตวัแบบ ซึ่งเมื่อพิจารณาข้อสมมติเบือ้งต้นของตวัแบบจะเห็นวา่ตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปมีความยืดหยุน่ใน
การน าไปประยุกต์กับข้อมูล เนื่องจากไม่จ ากัดว่าข้อมูลจะต้องเกิดการกระจายเท่ากับเกณฑ์  (Equidispersion) 
เช่นเดียวกบัตวัแบบการถดถอยปัวซง อีกทัง้สามารถประยกุต์กับข้อมูลที่การกระจายต ่ากว่าเกณฑ์  (Underdispersion) 
และกรณีการกระจายสงูกวา่เกณฑ์ (Overdispersion) ในขณะที่ตวัแบบการถดถอยทวินามเชิงลบเหมาะสมที่จะประยกุต์
กบัข้อมลูที่เกิดปัญหาการกระจายสงูกวา่เกณฑ์ (Zamani and Ismail, 2012) 

ตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปเป็นสว่นหนึ่งในตวัแบบเชิงเส้นนยัทัว่ไป (Generalized linear models: GLMs) 
โดยไม่จ ากดัว่าตวัแปรตอบสนองต้องมีการแจกแจงปรกติเท่านัน้ สว่นประกอบของตวัแบบเชิงเส้นนยัทัว่ไปมี 3 สว่น คือ  
1) ส่วนประกอบเชิงสุ่ม (Random component) เป็นส่วนที่เก่ียวกับคุณลกัษณะการแจกแจงความน่าจะเป็นของตวัแปร
ตอบสนองที่เป็นอิสระกนัและมีการแจกแจงแบบใดแบบหนึ่งในวงศ์เลขชีก้ าลงั (Exponential family) 2) สว่นประกอบเชิง
ระบบ (Systematic component) ใช้แสดงฟังก์ชันเชิงเส้นของตวัแปรอธิบาย และ 3) ฟังก์ชันเช่ือมโยง (Link function)  
ใช้อธิบายความสมัพนัธ์ระหว่างสว่นประกอบเชิงสุม่และสว่นประกอบเชิงระบบ โดยฟังก์ชนัเช่ือมโยงนัน้ต้องสามารถหา
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อนุพันธ์ได้ (Differentiable) และเป็นฟังก์ชันทางเดียว (Monotonic) (McCullagh and Nelder, 1952) เมื่อพิจารณา
สว่นประกอบ 3 สว่นข้างต้นของตวัแบบ สว่นประกอบเชิงสุม่ของตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปจะมีการแจกแจงปัวซง
นยัทัว่ไป (Generalized poisson distribution) และมีฟังก์ชนัล็อกเป็นฟังก์ชนัเช่ือมโยง ในการศึกษาครัง้นีศ้ึกษากรณีที่มี
ตวัแปรอธิบาย 1 ตวัแปร สามารถเขียนฟังก์ชนัความน่าจะเป็นของตวัแบบถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปได้ ดงันี ้(Zamani and 
Ismail, 2012)  
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0 1

,   แทน พารามิเตอร์สมัประสทิธ์ิการถดถอย 
    แทน พารามิเตอร์การกระจาย 
 
พารามิเตอร์การกระจาย ( )  ถกูน ามาใช้เป็นเกณฑ์ในการพิจารณาข้อมลูที่มีลกัษณะการกระจายแบบต่าง ๆ 

โดยที่ถ้า   เท่ากบั 0 แสดงว่า ข้อมลูเกิดการกระจายเท่ากบัเกณฑ์ นัน่คือ ค่าเฉลี่ยและค่าความแปรปรวนของตวัแปร
ตอบสนองมีคา่เทา่กนัจะท าให้ตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปกลายเป็นตวัแบบการถดถอยปัวซง แตถ้่า   มากกวา่ 0 
แสดงวา่ ข้อมลูเกิดการกระจายสงูกวา่เกณฑ์ นัน่คือ คา่ความแปรปรวนของตวัแปรตอบสนองจะมีคา่มากกวา่คา่เฉลีย่ และ
ถ้า   น้อยกว่า 0 แสดงว่า ข้อมลูเกิดการกระจายต ่ากว่าเกณฑ์ นั่นคือ ค่าความแปรปรวนของตวัแปรตอบสนองจะมีคา่
น้อยกวา่คา่เฉลีย่ Islam et al. (2013) ได้ประยกุต์ตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปกบัข้อมลูจ านวนเด็กอายตุ ่ากวา่ 5 ปีที่
มีภาวะทพุโภชนาการในประเทศบงัคลาเทศ ซึ่งเป็นข้อมลูที่เกิดการกระจายต ่ากว่าเกณฑ์ โดยได้ค่าประมาณพารามิเตอร์
การกระจายมีคา่เทา่กบั -0.30266 Wagh and Kamalja (2017) ได้ประยกุต์ตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปกบัข้อมลูคา่
สินไหมทดแทนของการประกันภยัในประเทศสิงคโปร์ ซึ่งเป็นข้อมูลที่เกิดการกระจายสงูกว่าเกณฑ์ โดยได้ค่าประมาณ
พารามิเตอร์การกระจายมีคา่เทา่กบั 0.3783  
 อย่างไรก็ตามในการประยุกต์ตัวแบบกับข้อมูลนอกจากจะเลือกชนิดของตัวแบบให้เหมาะสมกับข้อมูลโดย
พิจารณาจากข้อสมมติเบือ้งต้นของตวัแบบแล้ว การได้ตวัแบบที่เหมาะสมยงัขึน้อยูก่บัวิธีการประมาณคา่พารามิเตอร์ใน
ตวัแบบ ซึ่งมีมากมายหลายวิธี Ismail and Jemain (2007) ได้ประมาณค่าพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอยกรณีท่ีม ี
ตวัแปรอธิบาย k ตวัแปร 0 1 k

( , , ... : )     ด้วยวิธีก าลงัสองน้อยที่สดุถ่วงน า้หนกั (Weighted least squares estimation: 
WLSE) และประมาณค่าพารามิเตอร์การกระจายด้วยวิธีโมเมนต์ (Moment estimation: ME) โดยการประมาณค่าสถิติ
เพียร์สนัไคสแควร์ด้วยองศาเสรีในตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไป ซึง่ประยกุต์ใช้กบัข้อมลู 3 ชดุ ได้แก่ ชดุที่ 1 คือ ข้อมลู
ความถ่ีในการเรียกร้องความเสียหายจากทรัพย์สินส่วนตวัของบุคคลที่สามจากบริษัทประกันภัยในประเทศมาเลเซีย  
ชุดที่ 2 คือ ข้อมูลจ านวนครัง้ที่เรือเกิดความเสียหาย ข้อมูลจาก Lloyd's Register of shipping และ ชุดที่ 3 คือ ข้อมูล
จ านวนครัง้ในการเรียกร้องสิทธ์ิประกนัภยัรถยนต์จากบริษัทประกนัภยัรถยนต์สว่นตวัของประเทศแคนาดา สว่น Zamani 
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and Ismail (2012) ประมาณค่าพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอยและประมาณค่าพารามิเตอร์การกระจายด้วยวิธี 
ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ (Maximum likelihood estimation: MLE) ซึ่งประยุกต์ใช้กบัข้อมูลจ านวนครัง้ในการเรียกร้องสิทธ์ิ
ประกนัภยัรถยนต์จากบริษัทประกนัภยัรถยนต์สว่นตวัของประเทศมาเลเซีย 
 ในปี ค.ศ 1956 Quenouille (อ้างถึงใน Miller, 1974) เสนอวิธีการประมาณค่าพารามิเตอร์ด้วยวิธีแจ็กไนฟ์ 
(Jackknife) เพื่อลดความเอนเอียงของตวัประมาณคา่ ซึง่เป็นวิธีการสุม่ตวัอยา่งเพื่อสร้างตวัอยา่งชดุใหมจ่ากตวัอยา่งสุ่มที่
มีเพียงชดุเดียว โดยมีการเลอืกตวัอยา่งซ า้แบบไมค่ืนที่ (Resampling without replacement) ซึง่ตวัอยา่งชดุใหมจ่ะมขีนาด
ตวัอย่างน้อยกวา่ชดุเดิมอยู ่d ค่า โดยทัว่ไปนิยมก าหนดคา่ d เท่ากบั 1 และเมื่อได้ข้อมลูชดุใหมแ่ล้วถึงจะน ามาใช้ในการ
ประมาณค่าพารามิเตอร์ และต่อมา Türkan and Özel (2017) เสนอวิธีประมาณค่าพารามิเตอร์ของตวัแบบการถดถอย       
ทวินามเชิงลบด้วยวิ ธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสูงสุด  (Jackknife maximum likelihood estimation: JMLE) และ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพกับวิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุด พบว่า ในการประมาณค่าพารามิเตอร์ส่วนใหญ่วิธีแจ็กไนฟ์ 
ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ผลไมแ่ตกตา่งกบัวิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ แตใ่นบางสถานการณ์พบวา่วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็น
สูงสุดจะให้ค่าประมาณพารามิเตอร์ที่มีค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวม (Sum of mean square error) และความ 
เอนเอียงรวม (Sum of bias) น้อยกวา่การใช้วิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ  
 จากแนวความคิดต่าง ๆ เก่ียวกบัการประมาณค่าข้างต้นผู้วิจยัจึงสนใจที่จะศกึษาการประมาณค่าพารามิเตอร์
สมัประสิทธ์ิการถดถอยและพารามิเตอร์การกระจายด้วยวิธีเดิม ได้แก่ วิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุและวิธีโมเมนต์ นอกจากนี ้
ยงัศกึษาวิธีการประมาณคา่พารามิเตอร์ที่น าวิธีแจ็กไนฟ์มาใช้ร่วม ได้แก่ วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ และวิธีแจ็กไนฟ์
โมเมนต์ (Jackknife moment estimation: JME) จากนัน้เปรียบเทียบวิธีการประมาณค่าพารามิเตอร์ทัง้ 4 วิธี โดยใช้ค่า
คลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมเป็นเกณฑ์ในการพิจารณาเลือกวิธีการประมาณคา่ที่เหมาะสมใน
สถานการณ์ตา่ง ๆ 
  
วิธีด าเนินการวิจัย 

1. วิธีการประมาณค่าพารามิเตอร์ 
ในการประมาณค่าพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอย และพารามิเตอร์การกระจายของตวัแบบการ

ถดถอยปัวซงนยัทัว่ไปกรณีที่มีตวัแปรอธิบาย 1 ตวัแปร โดยวิธีการประมาณพารามิเตอร์ 4 วิธี ได้แก่ วิธีภาวะ
นา่จะเป็นสงูสดุ วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ วิธีโมเมนต์ และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ มีรายละเอียดดงันี ้
ก าหนดให้  
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 แทน เวกเตอร์ของคา่พารามิเตอร์ 

 

  

 

0

1

3 1

ˆ

ˆ ˆ

ˆ



 
 

   

 


  

 แทน เวกเตอร์ของคา่ประมาณพารามิเตอร์  
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1.1 วิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสดุ  
ฟังก์ชนัลอ็กภาวะนา่จะเป็น (Loglikelihood Function) คือ 
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สมการปกติที่ได้ มีดงันี ้
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ใช้วธีิการแก้สมการไมเ่ชิงเส้นแบบมีกระบวนการย้อนซ า้ โดยวิธีนวิตนั-ราฟสนั (Newton-Raphson)  

มาชว่ยในการแก้สมการ (3), (4) และ (5) เพื่อหาคา่ประมาณพารามิเตอร์ 
0 1

β , β  และ   

สมการท่ีใช้ในการย้อนซ า้ (Gould and Sribney, 1999) 
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คือ เวกเตอร์ของคา่ประมาณพารามิเตอร์ รอบท่ี r+1 โดยที่ r = 0, 1, 2, … 
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 คือ เวกเตอร์ของคา่ประมาณพารามิเตอร์ รอบท่ี r  
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( r )ˆu ( )   คือ เวกเตอร์ของอนพุนัธ์อนัดบัท่ี 1 รอบที่ r 
 

( r ) ( r ) ( r ) ( r )n( r )
i 0 1 i 0 1 i

( r )( r ) ( r ) ( r )

i 1
0 1 i i0

( r ) ( r )( r )

( r ) i i 0 1 i

i

1

( r )

3 1

ˆ ˆ ˆ ˆ( y 1) e x p ( X ) e x p ( X )ˆ( )
1

ˆ ˆ ˆ1ˆe x p ( X ) y

ˆ ˆˆ ( y 1) X e x p ( X )( )
ˆu ( ) X

ˆ( )





         
   

         

 
    

    
 

 
  

 


 



( r ) ( r )n

i 0 1 i

( r )( r ) ( r ) ( r )

i 1
0 1 i i

( r ) ( r ) ( r )n

0 1 i ii i i

( r ) ( r ) 2( r ) ( r ) ( r )

i 1
0 1 i

3 1

ˆ ˆX e x p ( X )

ˆ ˆ ˆ1ˆe x p ( X ) y

ˆ ˆ ˆe x p ( X ) y( y 1) y 2 y

ˆ ˆ ˆ ˆ1 (1 )ˆe x p ( ) y






 

 

 

 
    

  
        

      
   
           





 

 
( r )ˆH ( ) คือ เมทริกซ์ของอนพุนัธ์อนัดบัท่ี 2 รอบที่ r (Hessian matrix)  
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ขัน้ตอนของกระบวนการย้อนซ า้  

(1) ก าหนดคา่ ( 0 ) ( 0 )

0 1

ˆ ˆ,   และ ( 0 )
̂  

(2) น าคา่ ( 0 ) ( 0 )

0 1

ˆ ˆ,   และ 
( 0 )

̂  แทนในสมการการย้อนซ า้รอบที ่r = 0 เพื่อหาคา่ (1 ) (1 )

0 1

ˆ ˆ,  และ (1 )
̂  

(3) ด าเนินการท าซ า้เช่นเดียวกบัขัน้ตอน (2) เพื่อหาคา่ ( r ) ( r )

0 1

ˆ ˆ,  และ ( r )
̂  

(4) เกณฑ์การหยุดของกระบวนการย้อนซ า้ พิจารณาจาก ( r 1 ) ( r ) ( r 1 ) ( r )

0 0 1 1

ˆ ˆ ˆ ˆ| |, | |
 

       และ 
( r 1 ) ( r )

ˆ ˆ| |


     
มีคา่น้อยกวา่หรือเทา่กบั 0.000001 เนื่องจากคา่ดงักลา่วมีคา่เข้าใกล้ศนูย์ นัน่แสดงวา่คา่ประมาณที่ได้กบั
ค่าพารามิเตอร์จะมีค่าใกล้เคียงกันมาก ในการศึกษานีจ้ึงก าหนดให้ความคลาดเคลื่อนที่ยอมรับได้ คือ 
0.000001 และก าหนดให้เป็นเกณฑ์การหยดุของกระบวนการย้อนซ า้ 
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    เป็นคา่ประมาณพารามิเตอร์สมัประสทิธ์ิการถดถอย 

0 1
β , β  

และพารามเิตอร์การกระจาย   ตามล าดบั 
 

1.2 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสูงสดุ  
การประมาณคา่พารามิเตอร์ด้วยวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ มีขัน้ตอนดงันี ้ 

(1) จ าลองชดุตวัอยา่งใหมจ่ากตวัอยา่งเดิมซึง่มีขนาด n โดยชดุตวัอยา่งใหมท่ี่ J ได้จากการตดัข้อมลูต าแหนง่ที่ 
J ออกจากตวัอยา่งเดิม เมื่อ J = 1, 2 ,..., n  ดงันัน้จะได้ชุดตวัอยา่งใหมจ่ านวน n ชดุตวัอยา่ง 

(2) น าข้อมูลจากชุดตวัอย่างใหม่ที่ได้ชุดที่ J ไปใช้ในการหาค่าประมาณพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอย 
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M L E
̂  แทน ค่าประมาณ 

0 1
,   และ   ด้วยวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ จากตวัอยา่ง

ชดุที่ J ตามล าดบั 
(3) จะได้คา่ประมาณพารามิเตอร์จากวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ ดงันี ้

 
n

( J )

0 , M L E

J M L E J 1

0

ˆ

ˆ  =  
n








, 

n

( J )

1 , M L E

JM L E J 1

1

ˆ

ˆ  =  
n








 และ

 

n

( J )

M L E

J M L E J 1

ˆ

ˆ  =  
n








 

 
1.3 วิธีโมเมนต์ 

หลกัการของวิธีโมเมนต์ คือ โมเมนต์ที่ k ของตวัอยา่งเป็นคา่ประมาณโมเมนต์ที่ k ของประชากร นัน่คือ 
 

k k
M    โดยที ่ k k

k k i
E (Y ), M Y     และ k = 1, 2, … (Casella and Berger, 2002) 

การประมาณคา่พารามิเตอร์ด้วยวิธีโมเมนต์ เมื่อก าหนดให้ M E M E

0 1

ˆ ˆ,   และ M E
̂  แทน คา่ประมาณ

พารามเิตอร์ 
0 1

,   และ  ในตวัแบบการถดถอยปัวซงนยัทัว่ไป ตามล าดบั สามารถหาได้ ดงันี ้
(1) หาโมเมนต์อนัดบัท่ี 1  

โมเมนต์อนัดบัท่ี 1 ของประชากร คือ  

1 i 0 1 i i
E (Y ) ex p ( X )         
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โมเมนต์อนัดบัท่ี 1 ของตวัอยา่ง คือ   
1 i

M Y   
โมเมนต์อนัดบัท่ี 1 ของตวัอยา่งเป็นตวัประมาณโมเมนต์อนัดบัท่ี 1 ของประชากร  จะได้  
 

1 1
M     

 

i i
Y    
 

i 0 1 i
Y exp( X )     
 

i 0 1 i
ln Y X      

 
ก าหนดให้ Q เป็นคา่ผลรวมความแตกตา่งก าลงัสองระหวา่งคา่ 

i
ln Y  และ 

0 1 i
X    

โดยที ่i = 1, 2, …, n 
 

n

2

i 0 1 i

i 1

Q (ln Y ( X ))



    
n

2

i 0 1 i

i 1

(ln Y X )



      

 

จะได้ M E

0
β̂ และ M E

1
β̂  ที่ให้คา่ Q มีคา่ต ่าที่สดุ ดงันี ้

 
n

2

i 0 1 i

i 11 1

Q
(ln Y X ) 0



 
     

 


 
 

n n

i i i

M E i = 1 i = 1

1 n

2 2

i

i = 1

X (ln Y ) X ln Y

β̂ =

X n ( X )





 



 

 

และ   
n

2

i 0 1 i

i 10 0

Q
(ln Y X ) 0



 
     

 
  

 
n

i

M E M Ei 1

0 1

ln Y

ˆ ˆ X
n


   


 

 
และก าหนดให้ 

i i
lnY ln (Y 0 .5)   เมื่อ 

i
Y 0  (Cameron and Trivedi, 1998) 

 
(2) หาโมเมนต์อนัดบัท่ี 2  

โมเมนต์อนัดบัท่ี 2 ของประชากร คือ  2 2 2 2

2 i i i i i
E (Y ) V (Y ) (E (Y )) (1 )           
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โมเมนต์อนัดบัท่ี 2 ของตวัอยา่ง   คือ  2

2 i
M Y   

โมเมนต์อนัดบัท่ี 2 ของตวัอยา่งเป็นตวัประมาณโมเมนต์อนัดบัท่ี 2 ของประชากร  จะได้  
 

2 2
M     
 

2 2 2

i i i
Y (1 )       
 

เมื่อแทน 
i 0 1 i

ex p ( X )     ด้วย M E M E M E

i 0 1 i

ˆ ˆ ˆex p ( X )     จะได้ 
 

2 M E M En

M E i 0 1 i

M E M E

i 1 0 1 i

ˆ ˆY ex p {2 ( X )}1
ˆ 1

ˆ ˆn ex p ( X )

    
     

    

  

 

  
จากการจ าลองสถานการณ์ M E

φ̂ ที่ได้จะใกล้เคียง φ ในกรณีที่
 

 
2 M E M En

M E i 0 1 i

M E M E

i 1 0 1 i

ˆ ˆY ex p {2 ( X )}1
ˆ 1

ˆ ˆn ex p ( X )

    
     

    

  

 
1.4 วิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์  
การประมาณคา่พารามิเตอร์ด้วยวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ มีขัน้ตอนดงันี ้ 

(1) จ าลองชดุตวัอยา่งใหมจ่ากตวัอยา่งเดิมซึง่มีขนาด n โดยชดุตวัอยา่งใหมท่ี่ J ได้จากการตดัข้อมลูต าแหนง่ที่ 
J ออกจากตวัอยา่งเดิม เมื่อ J = 1, 2 ,..., n  ดงันัน้จะได้ชดุตวัอยา่งใหมจ่ านวน n ชดุตวัอยา่ง 

(2) น าข้อมูลจากชุดตวัอย่างใหม่ที่ได้ชุดที่ J ไปใช้ในการหาค่าประมาณพารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอย 
( J ) ( J )

0 , M E 1, M E

ˆ ˆ( , )   และ ค่าประมาณพารามิเตอร์การกระจาย ( J )

M E
ˆ( ) ด้วยวิธีโมเมนต์ โดยที่ ( J ) ( J )

0 , M E 1, M E

ˆ ˆ,   และ 
( J )

M E
̂  แทน คา่ประมาณ 

0 1
,   และ   ด้วยวิธีโมเมนต์ จากตวัอยา่งชดุที่ J ตามล าดบั 

(3) จะได้คา่ประมาณพารามิเตอร์จากวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ ดงันี ้
n

( J )

0 , M E

J M E J 1

0

ˆ

ˆ  =  
n








 , 

n

( J )

1 , M E

JM E J 1

1

ˆ

ˆ  =  
n








 และ 

n

( J )

M E

J M E J 1

ˆ

ˆ  =  
n








 

 
 2. ขอบเขตในการวิจยั  
 2.1) วิธีประมาณคา่พารามิเตอร์ที่ใช้ในการศกึษาในครัง้นี ้ประกอบด้วย วธีิภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ วธีิแจ็กไนฟ์ 

ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุ วิธีโมเมนต์ และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ 
 2.2) ตวัแปรอธิบายมีการแจกแจงปรกติ โดยที่มคีา่เฉลีย่ เทา่กบั 0 และคา่ความแปรปรวน เทา่กบั 1 
2.3) คา่พารามเิตอร์สมัประสทิธ์ิการถดถอยของตวัแบบ คือ 

0
β = 0  และ 

1
β  = -0.5, -0.3, 0.3 และ 0.5  

        ซึง่ก าหนดให้ครอบคลมุกรณีที่ตวัแปรอธิบายกบัตวัแปรตอบสอบสนองมีความสมัพนัธ์ในทิศทางตรงกนัข้าม
        และทิศทางเดยีวกนั 
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2.4) ค่าพารามิเตอร์การกระจาย คือ -0.5, -0.3, 0, 0.3 และ 0.5 ได้ก าหนดลกัษณะของข้อมลูให้มีการกระจาย
        ครบทัง้ 3 ลกัษณะ ได้แก่ การกระจายต ่ากว่าเกณฑ์, การกระจายเท่ากับเกณฑ์ และการกระจายสงูกว่า
        เกณฑ์ 

 2.5) ขนาดตวัอยา่งที่ท าการศกึษา ได้แก่ ขนาดตวัอยา่งขนาดเล็ก คือ 20 ขนาดตวัอยา่งขนาดกลาง คือ 50 และ 
        100 ขนาดตวัอยา่งขนาดใหญ่ คือ 300 

 2.6) การจ าลองข้อมลูในแตล่ะสถานการณ์โดยท าซ า้มีวตัถปุระสงค์เพื่อประเมินความคลาดเคลื่อนของคา่ประมาณ
        ที่ได้และเพิ่มความแมน่ย าของการประมาณคา่ (Sahai and Khurshid, 2001) ในการศกึษานีจ้ึงก าหนดจ านวน
        รอบในการท าซ า้เป็น 1,000 ครัง้ 

2.7) พิจารณาการเปรียบเทียบวธีิการประมาณคา่พารามิเตอร์ จากคา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวมและความ
        เอนเอียงรวม ดงันี ้

 
สตูรการค านวณคา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวม 

 

0 1 0 1

ˆ ˆ ˆ ˆˆ ˆ ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )  =  M S E (β )  +  M S E (β )  +  M S E (φ )  
 

        โดยที ่      
1, 0 0 0

2

0 0 s

s 1

0

ˆ( )

ˆ ˆM S E ( )
1, 0 0 0



  

 


, 

1, 0 0 0

2

1 1s

s 1

1

ˆ( )

ˆ ˆM S E ( )
1, 0 0 0



  

 


 และ 

1, 0 0 0

2

s

s 1

ˆ( )

ˆ ˆM S E ( )
1, 0 0 0



  

 


 

 
สตูรการค านวณความเอนเอียงรวม 

 

   

2 2 2 2

0 1 0 0 1 1

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆˆ ˆ(B ia s (β , β , φ ) ) ( β ) ( β ) ( )           
 

        จะได้ 2 2 2

0 1 0 0 1 1

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆˆ ˆB ias (β , β , φ ) (β ) (β ) ( )           
 

             โดยที ่   
1, 0 0 0

0 s

s 1

0

ˆ

β̂
1, 0 0 0








, 

1, 0 0 0

1s

s 1

1

ˆ

β̂
1, 0 0 0








 และ 

1, 0 0 0

s

s 1

ˆ

ˆ

1, 0 0 0





 


 

 

เมื่อ 0 s 1s

ˆ ˆ,   และ 
s

̂ แทนคา่ประมาณพารามิเตอร์ 
0 1

,  และ   ตามล าดบั   
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ผลการวิจัย 

ตารางที่ 1 0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )  และ 
0 1

ˆ ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ )  ของวิธีการประมาณคา่พารามเิตอร์ทัง้ 4 วิธี กรณี 
0

β  = 0  
    และ  

1
β  = -0.3, -0.5 

φ  n 1
β = -0.3 

1
β = -0.5 

MLE JMLE ME JME MLE JMLE ME JME 

-0.5 

20 0.371 
(0.566) 

0.372 
(0.568) 

0.123 
(0.317) 

0.121 
(0.315) 

0.270 
(0.444) 

0.267 
(0.441) 

0.159 
(0.382) 

0.158 
(0.380) 

50 0.262 
(0.457) 

0.273 
(0.398) 

0.064 
(0.226) 

0.064 
(0.226) 

0.359 
(0.515) 

0.431 
(0.432) 

0.119 
(0.337) 

0.119 
(0.337) 

100 0.244 
(0.467) 

0.255 
(0.412) 

0.071 
(0.256) 

0.071 
(0.256) 

0.483 
(0.679) 

0.535 
(0.643) 

0.088 
(0.284) 

0.088 
(0.284) 

300 0.241 
(0.483) 

0.244 
(0.468) 

0.074 
(0.268) 

0.074 
(0.268) 

0.355 
(0.564) 

0.353 
(0.551) 

0.097 
(0.307) 

0.097 
(0.307) 

-0.3 

20 0.356 
(0.550) 

0.413 
(0.593) 

0.071 
(0.235) 

0.070 
(0.234) 

0.302 
(0.459) 

0.303 
(0.452) 

0.173 
(0.380) 

0.172 
(0.379) 

50 0.218 
(0.379) 

0.228 
(0.385) 

0.069 
(0.240) 

0.069 
(0.240) 

0.229 
(0.410) 

0.246 
(0.316) 

0.135 
(0.313) 

0.135 
(0.313) 

100 0.212 
(0.406) 

0.332 
(0.316) 

0.046 
(0.202) 

0.046 
(0.202) 

0.152 
(0.291) 

0.222 
(0.305) 

0.067 
(0.250) 

0.067 
(0.250) 

300 0.224 
(0.449) 

0.194 
(0.417) 

0.041 
(0.202) 

0.041 
(0.202) 

0.141 
(0.260) 

0.232 
(0.287) 

0.056 
(0.233) 

0.056 
(0.233) 

0 

20 0.120 
(0.107) 

0.137 
(0.090) 

0.089 
(0.173) 

0.089 
(0.171) 

0.185 
(0.356) 

0.214 
(0.346) 

0.797 
(0.836) 

0.817 
(0.847) 

50 0.049 
(0.047) 

0.058 
(0.049) 

0.044 
(0.128) 

0.044 
(0.128) 

0.073 
(0.082) 

0.108 
(0.087) 

0.102 
(0.261) 

0.102 
(0.261) 

100 0.032 
(0.028) 

0.034 
(0.027) 

0.036 
(0.136) 

0.036 
(0.136) 

0.050 
(0.061) 

0.091 
(0.082) 

0.078 
(0.241) 

0.078 
(0.241) 

300 0.012 
(0.014) 

0.013 
(0.013) 

0.023 
(0.131) 

0.023 
(0.131) 

0.045 
(0.091) 

0.065 
(0.096) 

0.058 
(0.226) 

0.058 
(0.226) 

0.3 

20 0.245 
(0.282) 

0.255 
(0.282) 

0.329 
(0.400) 

0.320 
(0.392) 

0.269 
(0.335) 

0.296 
(0.337) 

0.324 
(0.415) 

0.316 
(0.408) 

50 0.214 
(0.343) 

0.239 
(0.348) 

0.335 
(0.466) 

0.333 
(0.465) 

0.221 
(0.713) 

0.243 
(0.716) 

0.383 
(0.844) 

0.381 
(0.842) 

100 0.177 
(0.360) 

0.177 
(0.360) 

0.302 
(0.492) 

0.302 
(0.492) 

0.178 
(0.358) 

0.189 
(0.364) 

0.338 
(0.530) 

0.338 
(0.530) 

300 0.156 
(0.375) 

0.156 
(0.375) 

0.275 
(0.506) 

0.275 
(0.506) 

0.158 
(0.377) 

0.160 
(0.378) 

0.306 
(0.535) 

0.306 
(0.534) 

0.5 

20 0.761 
(0.616) 

0.766 
(0.602) 

1.566 
(0.880) 

1.507 
(0.863) 

0.668 
(0.591) 

0.678 
(0.583) 

1.185 
(0.837) 

1.149 
(0.822) 

50 0.643 
(0.703) 

0.691 
(0.712) 

1.488 
(1.081) 

1.479 
(1.078) 

0.544 
(0.643) 

0.564 
(0.649) 

1.224 
(0.977) 

1.217 
(0.974) 

100 0.945 
(0.782) 

1.057 
(0.814) 

1.659 
(1.216) 

1.657 
(1.215) 

0.605 
(0.711) 

0.658 
(0.712) 

1.662 
(1.192) 

1.660 
(1.191) 

300 0.697 
(0.774) 

0.752 
(0.788) 

1.627 
(1.195) 

1.622 
(1.193) 

0.724 
(0.824) 

0.760 
(0.841) 

1.676 
(1.261) 

1.676 
(1.261) 

หมายเหต ุ:  คา่นอกวงเล็บ คือ คา่ 
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ ) , คา่ในวงเล็บ  คือ คา่
0 1

ˆ ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ ) , คา่
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )  ตวัหนา หมายถึง คา่ 
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )   
                   ที่มีคา่ต ่าที่สดุในสถานการณ์นัน้ และคา่

0 1

ˆ ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ ) ตวัหนา หมายถึง คา่ 
0 1

ˆ ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ )  ที่มีคา่ต ่าที่สดุในสถานการณ์นัน้ 
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จากตารางที่ 1 ในการเปรียบเทียบค่าคลาดเคลื่อนก าลังสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมของวิธีการ
ประมาณคา่พารามิเตอร์ทัง้ 4 วิธี เมื่อ 

0
β = 0  และ 

1
β = -0.3 พบวา่ กรณีที ่   เทา่กบั -0.3 และ -0.5 พบวา่ทกุสถานการณ์ที่

ก าหนดวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ โดยเมื่อขนาดตวัอย่าง
เทา่กบั 50, 100 และ 300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวมและความเอนเอียงรวม
เท่ากนั กรณีที่   เท่ากบั 0 เมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 20 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลื่อนก าลงัสอง
เฉลี่ยรวมต ่าที่สุด ส่วนวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสูงสุดให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สุด เมื่อขนาดตัวอย่างเท่ากับ 50  
วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมต ่าที่สดุ ส่วนวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความ 
เอนเอียงรวมต ่าที่สดุ เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 100 และ 300 วิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่
รวมต ่าที่สดุ สว่นวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ กรณีที ่   เทา่กบั 0.3 พบวา่ทกุสถานการณ์
ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ โดยเมื่อขนาด
ตวัอย่างเท่ากบั 100 และ 300 วิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุและวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสอง
เฉลี่ยรวมเท่ากนั และเมื่อขนาดตวัอยา่งเท่ากบั 20, 100 และ 300 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวม
เท่ากนั สว่นในกรณี   เท่ากบั 0.5 พบว่าทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสอง
เฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ ยกเว้นเมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากับ 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความ 
เอนเอียงรวมต ่าที่สดุ 

เมื่อ 
0

β = 0  และ 
1

β = -0.5 พบว่า กรณีที่   เท่ากบั -0.3  และ -0.5 พบว่าทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีแจ็กไนฟ์
โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ โดยเมื่อขนาดตวัอยา่งเท่ากบั 50, 100 และ 
300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมเท่ากัน กรณีที่   
เทา่กบั 0 พบวา่ทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้คา่คลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่รวมและความเอนเอียง
รวมต ่าที่สดุ ยกเว้นเมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ กรณีที่   
เท่ากับ 0.3 พบว่า ทุกสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุดให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความ 
เอนเอียงรวมต ่าที่สดุ กรณีที่   เท่ากับ 0.5 พบว่าทุกสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อน
ก าลงัสองเฉลีย่รวมและความเอนเอียงรวมต า่ที่สดุ ยกเว้นเมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้
ความเอนเอียงรวมต ่าทีส่ดุ 
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ตารางที่ 2 0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )  และ 
0 1

ˆ ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ )  ของวิธีการประมาณคา่พารามเิตอร์ทัง้ 4 วิธี กรณี 
0

β  = 0  
                  และ 

1
β  = 0.3, 0.5 

φ  n 1
β = 0.3 

1
β = 0.5 

MLE JMLE ME JME MLE JMLE ME JME 

-0.5 

20 0.231 
(0.416) 

0.232 
(0.416) 

0.095 
(0.266) 

0.094 
(0.263) 

0.368 
(0.515) 

0.543 
(0.380) 

0.149 
(0.328) 

0.148 
(0.326) 

50 0.171 
(0.384) 

0.170 
(0.383) 

0.077 
(0.261) 

0.077 
(0.261) 

0.237 
(0.450) 

0.291 
(0.330) 

0.098 
(0.298) 

0.098 
(0.298) 

100 0.243 
(0.476) 

0.270 
(0.457) 

0.077 
(0.266) 

0.077 
(0.266) 

0.228 
(0.434) 

0.248 
(0.328) 

0.095 
(0.299) 

0.095 
(0.299) 

300 0.238 
(0.484) 

0.236 
(0.473) 

0.072 
(0.266) 

0.072 
(0.266) 

0.213 
(0.421) 

0.211 
(0.409) 

0.099 
(0.310) 

0.099 
(0.310) 

-0.3 

20 0.231 
(0.390) 

0.232 
(0.384) 

0.125 
(0.314) 

0.124 
(0.313) 

0.163 
(0.355) 

0.169 
(0.350) 

0.127 
(0.324) 

0.126 
(0.322) 

50 0.168 
(0.334) 

0.168 
(0.337) 

0.055 
(0.202) 

0.055 
(0.202) 

0.233 
(0.366) 

0.210 
(0.330) 

0.104 
(0.308) 

0.104 
(0.308) 

100 0.163 
(0.326) 

0.205 
(0.349) 

0.043 
(0.196) 

0.043 
(0.196) 

0.230 
(0.421) 

0.210 
(0.238) 

0.087 
(0.236) 

0.087 
(0.236) 

300 0.166 
(0.380) 

0.187 
(0.300) 

0.037 
(0.190) 

0.037 
(0.190) 

0.217 
(0.440) 

0.181 
(0.378) 

0.069 
(0.258) 

0.069 
(0.258) 

0 

20 0.185 
(0.115) 

0.198 
(0.117) 

0.091 
(0.177) 

0.091 
(0.176) 

0.462 
(0.203) 

0.475 
(0.200) 

0.405 
(0.308) 

0.410 
(0.308) 

50 0.091 
(0.147) 

0.104 
(0.141) 

0.052 
(0.141) 

0.051 
(0.140) 

0.443 
(0.193) 

0.486 
(0.201) 

0.313 
(0.278) 

0.314 
(0.278) 

100 0.038 
(0.058) 

0.056 
(0.055) 

0.037 
(0.150) 

0.036 
(0.150) 

0.384 
(0.106) 

0.414 
(0.115) 

0.288 
(0.246) 

0.288 
(0.246) 

300 0.037 
(0.072) 

0.045 
(0.072) 

0.025 
(0.139) 

0.025 
(0.139) 

0.180 
(0.307) 

0.242 
(0.329) 

0.048 
(0.205) 

0.048 
(0.205) 

0.3 

20 0.336 
(0.451) 

0.350 
(0.329) 

0.455 
(0.473) 

0.442 
(0.464) 

0.352 
(0.672) 

0.384 
(0.671) 

0.413 
(0.693) 

0.403 
(0.684) 

50 0.205 
(0.319) 

0.223 
(0.328) 

0.307 
(0.435) 

0.305 
(0.433) 

0.193 
(0.686) 

0.239 
(0.683) 

0.321 
(0.791) 

0.319 
(0.790) 

100 0.176 
(0.353) 

0.186 
(0.358) 

0.297 
(0.489) 

0.296 
(0.488) 

0.194 
(0.348) 

0.231 
(0.359) 

0.361 
(0.547) 

0.361 
(0.547) 

300 0.155 
(0.376) 

0.156 
(0.382) 

0.280 
(0.514) 

0.280 
(0.512) 

0.173 
(0.377) 

0.179 
(0.379) 

0.350 
(0.575) 

0.350 
(0.575) 

0.5 

20 0.743 
(1.237) 

0.737 
(1.233) 

1.294 
(1.312) 

1.254 
(1.299) 

0.728 
(0.585) 

0.823 
(0.582) 

1.170 
(0.777) 

1.132 
(0.761) 

50 0.760 
(0.770) 

0.785 
(0.768) 

1.794 
(1.190) 

1.784 
(1.187) 

0.786 
(0.786) 

0.828 
(0.794) 

1.677 
(1.151) 

1.668 
(1.148) 

100 0.765 
(0.819) 

0.787 
(0.823) 

1.736 
(1.239) 

1.734 
(1.239) 

0.718 
(0.790) 

0.818 
(0.792) 

1.623 
(1.203) 

1.620 
(1.202) 

300 0.759 
(0.854) 

0.759 
(0.854) 

1.757 
(1.299) 

1.757 
(1.299) 

0.726 
(0.825) 

0.731 
(0.828) 

1.796 
(1.311) 

1.796 
(1.311) 

หมายเหต ุ: คา่นอกวงเล็บ คือ คา่ 
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ ) , คา่ในวงเล็บ  คือ คา่
0 1

ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ ) , คา่
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )  ตวัหนา หมายถึง คา่ 
0 1

ˆ ˆˆ ˆM S E (β , β , φ )   

                  ที่มีคา่ต ่าที่สดุในสถานการณ์นัน้ และคา่
0 1

ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ ) ตวัหนา หมายถึง คา่ 
0 1

ˆ ˆ ˆB ias (β , β , φ )  ที่มีคา่ต ่าที่สดุในสถานการณ์นัน้ 
 

จากตารางที่ 2 ในการเปรียบเทียบค่าคลาดเคลื่อนก าลังสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมของวิธีการ
ประมาณค่าพารามิเตอร์ทัง้ 4 วิธี เมื่อ 

0
β = 0  และ 

1
β = 0.3 พบว่า กรณีที่   เท่ากบั -0.3 และ -0.5 พบว่าทกุสถานการณ์ 

ที่ก าหนดวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ โดยเมื่อขนาดตวัอยา่ง
เทา่กบั 50, 100 และ 300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวมและความเอนเอียงรวม
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เท่ากัน กรณีที่   เท่ากับ 0 พบว่า เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 20 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อน
ก าลงัสองเฉลี่ยรวมต ่าที่สุด ส่วนวิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุดให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สุด เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากับ 50  
วิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ เมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 100 วิธี
แจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวมต ่าที่สดุ สว่นวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวม
ต ่าที่สดุ และเมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมต ่า
ที่สดุ ส่วนวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุและวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ กรณีที่   เท่ากบั 
0.3 พบว่าทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวม
ต ่าที่สดุ ยกเว้นเมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ สว่นในกรณี 
  เทา่กบั 0.5 พบวา่ เมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้คา่คลาดเคลือ่นก าลงัสองเฉลีย่รวม
และความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 50 วิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ย
รวมต ่าที่สุด ส่วนวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสูงสุดให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สุด เมื่อขนาดตัวอย่างเท่ากับ  100 วิธี 
ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้คา่คลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ และเมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 
300 วิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุดและวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสูงสุดให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความ 
เอนเอียงรวมต ่าที่สดุ 

เมื่อ 
0

β = 0  และ 
1

β = 0.5 พบว่า กรณีที่ φ  เท่ากบั -0.3 และ -0.5 พบว่าทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีแจ็กไนฟ์
โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ โดยเมื่อขนาดตวัอยา่งเท่ากบั 50, 100 และ 
300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมเท่ากนั กรณีที่ φ  
เท่ากบั 0 พบว่า เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 20 วิธีโมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมต ่าที่สดุ สว่นวิธีแจ็กไนฟ์
ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ เมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 50 วิธีโมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสอง
เฉลีย่รวมต ่าที่สดุ สว่นวิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต า่ที่สดุ เมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 100 วิธีโมเมนต์และ
วิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมต ่าที่สดุ สว่นวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่า
ที่สดุ และเมื่อขนาดตวัอย่างเท่ากบั 300 วิธีโมเมนต์และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและ
ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ กรณีที่   เท่ากบั 0.3 พบว่า เมื่อขนาดตวัอยา่งเท่ากบั 20 และ 50 วิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้
ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่รวมต ่าที่สดุ ส่วนวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ เมื่อขนาด
ตวัอย่างเท่ากบั 100 และ 300 วิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลี่ยรวมและความเอนเอียงรวมต ่า
ที่สดุ กรณีที่   เท่ากบั 0.5 พบว่าทกุสถานการณ์ที่ก าหนดวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้คา่คลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่รวม
ต ่าที่สดุ ยกเว้นเมื่อขนาดตวัอยา่งเทา่กบั 20 วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ความเอนเอียงรวมต ่าที่สดุ 
 
วิจารณ์ผลการวิจัย 

การประมาณคา่พารามิเตอร์สมัประสิทธ์ิการถดถอยและพารามิเตอร์การกระจายด้วยวิธีเดิม ได้แก่ วิธีภาวะนา่จะเป็น
สูงสุดและวิธีโมเมนต์มีความเหมาะสมมากกว่าวิธีการประมาณค่าพารามิเตอร์ที่น าวิธีแจ็กไนฟ์มาใช้ร่วม เนื่องจาก
ค่าประมาณที่ได้จากการประมาณค่าด้วยวิธีที่น าแจ็กไนฟ์มาใช้ร่วมให้ผลลพัธ์ไม่แตกต่างกับค่าประมาณที่ได้จากการ
ประมาณค่าด้วยวิธีเดิม อีกทัง้การประมาณค่าพารามิเตอร์ที่น าวิธีแจ็กไนฟ์มาใช้ร่วมค่อนข้างซบัซ้อนและใช้เวลาในการ
ประมวลผลมากกวา่วิธีเดิม ซึง่สอดคล้องกบังานวิจยัของ Türkan and Özel (2017) ทีท่ าการเปรียบเทียบวิธีการประมาณ
ค่าพารามิเตอร์ในตวัแบบการถดถอยทวินามเชิงลบด้วยวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุและวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ
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พบว่าในการประมาณคา่พารามิเตอร์สว่นใหญ่วิธีแจ็กไนฟ์ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุให้ผลไมแ่ตกต่างวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ 
และสอดคล้องกบังานวิจยัของ Esemokumo et al. (2015) ทีท่ าการเปรียบเทียบวิธีการประมาณคา่พารามิเตอร์ในตวัแบบ
การถดถอยอยา่งง่ายด้วยวิธีก าลงัสองน้อยสดุสามญั (Ordinary Least Squares: OLS) และวิธีแจ็กไนฟ์ก าลงัสองน้อยสดุ
สามญั พบว่า ค่าประมาณที่ได้จากการประมาณค่าด้วยวิธีแจ็กไนฟ์ก าลงัสองน้อยสดุสามญัให้ผลลพัธ์ไม่แตกต่างกับ
คา่ประมาณที่ได้จากการประมาณคา่ด้วยวิธีก าลงัสองน้อยสดุสามญั 

 
สรุปผลการวิจัย 

การศึกษาเพื่อเปรียบเทียบวิธีการประมาณค่าพารามิเตอร์ทัง้ 4 วิธี ได้แก่ วิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ วิธีแจ็กไนฟ์
ภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ วิธีโมเมนต์ และวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ โดยพิจารณาเปรียบเทียบจากค่าคลาดเคลื่อนก าลงัสองเฉลีย่
รวมและความเอนเอียงรวม พบวา่ประสทิธิภาพในการประมาณคา่พารามิเตอร์ของวิธีแจ็กไนฟ์ภาวะนา่จะเป็นสงูสดุให้ผล
ไม่แตกต่างกบัวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุเช่นเดียวกบัวิธีแจ็กไนฟ์โมเมนต์ที่ให้ผลไมแ่ตกตา่งกบัวิธีโมเมนต์ โดยกรณีที่ข้อมลู
เกิดการกระจายต ่ากวา่เกณฑ์วิธีโมเมนต์เป็นวิธีที่เหมาะสมกว่าวิธีภาวะน่าจะเป็นสงูสดุ กรณีที่ข้อมลูเกิดการกระจายสงู
กว่าเกณฑ์วิธีภาวะน่าจะเป็นสูงสุดเป็นวิธีที่เหมาะสมกว่าวิธีโมเมนต์  และกรณีที่ข้อมูลเกิดการกระจายเท่ากับเกณฑ์ 
วิธีโมเมนต์หรือวิธีภาวะนา่จะเป็นสงูสดุเป็นวิธีที่เหมาะสม 
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