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   ในการศึกษาคุณลักษณะของประชากรจะถูกเรียกว่า พารามิเตอร์ (Parameter) ซึ่งมีข้อจำกัดในการ
ได้มาซึ่งข้อมูลไม่ว่าจะเป็นกำลังคน เวลา หรืองบประมาณ ส่งผลให้ไม่สามารถศึกษาข้อมูลทั้งหมดประชากรได้ 
จึงต้องอาศัยการสุ่มตัวอย่างหรือวิธีการเลือกตัวอย่าง (Sampling Technique) ขึ้นมาโดยกำหนดวิธีการเลือก
ตัวอย่างที่เหมาะสมกับลักษณะของประชากรที่ทำการศึกษาและเก็บข้อมูลมาเพียงบางหน่วยของประชากรซึ่ง
จะเรียกว่าเป็นการสำรวจ (Survey) การเลือกตัวอย่างเชิงสำรวจในการประมาณค่าประชากร จะทำการเลือก
ตัวอย่างจากประชากร มาวิเคราะห์และอธิบายถึงคุณลักษณะต่าง ๆ ของประชากร ด้วยวิธีการเลือกตัวอย่าง
แล้วนำข้อมูลไปประมาณค่าด้วยตัวประมาณ (Estimator) ตัวประมาณอีกรูปแบบหนึ่งซึ่งนำเอาสารสนเทศ
ของตัวแปรช่วย X  มาช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการประมาณค่าเฉลี่ยของประชากรเพื่อให้ได้ค่าประมาณที่มี
ความแม่นยำมากขึ้นให้ได้ค่าที่ใกล้เคียงกับค่าพารามิเตอร์มากที่สุด และตัวแปรช่วย (Auxiliary variable) X  
ต้องเป็นตัวแปรที่ทราบค่าผลรวมทั้งหมดหรือค่าเฉลี่ยของประชากร โดยตัวแปรช่วย X  นั้นอาจมีได้มากกว่า 
1 ตัว ถ้าตัวแปร X  มีความสัมพันธ์ในทิศทางเดียวกันกับตัวแปรที่ต้องการศึกษา Y  ในระดับสูงจะเรียกตัว
ประมาณ ดังกล่าวว่า ตัวประมาณอัตราส่วน (Ratio Estimator) ซึ่งมีรูปแบบดังนี ้
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ระดับสูงจะเรียกตัวประมาณนี้ว่า ตัวประมาณผลคูณ (Product Estimator) มีรูปแบบดังนี้ 
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  ในการวิจัยครั้งนี้ผู้วิจัยสนใจศึกษาทฤษฎีเกี่ยวกับตัวประมาณอัตราส่วนไม่เอนเอียง และตัวประมาณผลคูณไม่
เอนเอียง ที่เสนอโดย Tin (1965) Robson (1957) และ Mahanty & Mishra (2020) ภายใต้การเลือกตัวอย่างสอง
เฟส และเปรียบเทียบประสิทธิภาพตัวประมาณที่ศึกษากับตัวประมาณอัตราส่วนและตัวประมาณผลคูณแบบทั่วไป 
โดยผลการวิจัยพบว่า ตัวประมาณไม่เอนเอียง ภายใต้การเลือกตัวอย่างสองเฟส (Proposed Unbiased 
Estimator under Two-Phase Sampling) คือ  

ตัวประมาณอัตราส่วนที่เสนอโดย Tin (1965)  
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โดยมีค่าความแปรปรวนดังนี้ 
 ( ) ( )( )(2) 2 2 2 2

1 2 2Tin Y Y X YX Y XV y Y f C f C C C C + + −  
ตัวประมาณผลคูณที่เสนอโดย Robson (1957)  
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โดยมีความแปรปรวนดังนี้ 
   ( ) ( )( )(2) 2 2 2 2

1 2 2Rob Y Y X YX Y XV y Y f C f C C C C + + +  
ตัวประมาณที่เสนอโดย Mahanty & Mishra (2020)  
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โดยมีความแปรปรวนดังนี้ 
   ( ) ( )( )(2) 2 2 2 2

1 2 1MU Y X YXV y Y f C f C  + −  
และเปรียบเทียบประสิทธิภาพของตัวประมาณในเชิงทฤษฎีผ่านการการอธิบายเชิงตัวเลข แสดงดังตาราง 

 

Efficiency Comparisons 
( )1

n  ( )2
n  ( ) ( )1 2

ˆ ˆV y V y−  0.8YX =  0.6YX =  0.3YX =  0.8YX = −  0.6YX = −  0.3YX = −  

50 10 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  24.6549 25.5443 27.2677 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 24.6112 25.5535 27.4772 

100 20 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  12.2381 12.8821 13.8350 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 12.3443 12.8778 13.7319 

100 50 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  3.0918 3.2289 3.4260 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 3.0760 3.2115 3.42799 

200 50 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  4.6267 4.8060 5.1138 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 4.5899 4.8192 5.1050 
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Efficiency Comparisons 
( )1

n  ( )2
n  ( ) ( )1 2

ˆ ˆV y V y−  0.8YX =  0.6YX =  0.3YX =  0.8YX = −  0.6YX = −  0.3YX = −  

200 100 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  1.5398 1.6087 1.7122 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 1.5363 1.6027 1.7073 

500 100 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  2.4605 2.5757 2.7478 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 2.4624 2.5666 2.7421 

500 200 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  0.9247 0.9660 1.0308 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 0.9215 0.9663 1.0249 

500 300 
( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Tin MUV y V y−  0.4105 0.4282 0.4575 * * * 

( )( ) ( )( )2 2ˆ ˆ
Rob MUV y V y−  * * * 0.4101 0.4277 0.4557 

 * เป็นตัวประมาณที่ประชากรมีความสัมพันธ์แตกต่างกัน จึงไม่ทำการเปรียบเทียบ 

  เมื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของตัวประมาณในเชิงทฤษฎีผ่านการการอธิบายเชิงตัวเลขของตัวประมาณ 
ภายใต้การเลือกตัวอย่างสองเฟส พบว่า ตัวประมาณที่ผู้วิจัยนำเสนอ ( )2

MUy  มีประสิทธิภาพสูงกว่าตัวประมาณอ่ืน
ที่ศึกษา ทั้งในประชากรมีความสัมพันธ์กันในทิศทางเดียวกันและตรงกันข้าม ในทุกขนาดตัวอย่าง  
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