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 The objective of this research is to compare the efficiency of fraction nonconforming  charts: 
Arcsine Chart , Geometric Chart and Synthetic Control Chart. The charts that are in type-I error (α ) 
control will be compared their efficiency. The efficiency of each chart is measured by its average run 
lengths ( ARL ).  The chart having smallest ARL  is considered to be the best. There are three  levels 
of standard fraction nonconforming 0p  : low level 0p = 0.0001, 0.0003 , 0.0005 ,  0.0007 , 0.0009 ,   
medium level  0p  =  0.001, 0.003 , 0.005 , 0.007, 0.009 , 0.01, 0.03, 0.05 , 0.07, 0.09 and high level 

0p =  0.10,0.15, 0.20 . Sample size ( )n is set depending on 0p . 1) If  0p  is in low level  then n are 
100, 125, 150, 175, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500 , 2) If  0p  is in medium level  then  n  are 5, 
10, 15, 20, 25, 30, 35, 40, 45, 50, 60, 70, 80, 90, 100, 125, 150, 175, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 
500 , 3) If 0p  is in high level then n are 5, 10, 15, 20, 25, 30, 35, 40, 45, 50. Shift of the fraction of 
nonconforming are 1%, 3%, 5%, 7%, 9% and 10% , respectively. Data used in this research are 
generated from the Bernoulli distribution through the Monte Carlo simulation method.  The average 
run length computed for each situation run. The simulation is repeated 1,000 times in each situation.  
 
 The results of this research are as follows: 

1. In case of usual process . Geometric Chart is in α  control if 0p ≤   0.0009 ,  Arcsine 
Chart is in α  control if 0np ≤  2  and  Synthetic Control Chart is in α  control if 0np ≥  0.1 . 
 2.  In case of unusual process. If the standard fraction nonconforming  0p  is in low level , 
the Geometric Chart  gives smallest ARL . If 0p  is in medium and high  levels 0np ≥  0.1  , the 
Synthetic Control Chart  gives smallest ARL  and  0.005 0np≤ < 0.1 , the  Arcsine Chart  gives 
smallest ARL . 
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บทที่  1 
 

บทนํา 

1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

ในปจจุบันการควบคุมคุณภาพของผลิตภัณฑ มีความสําคัญมากในกระบวนการผลิต
หลาย ๆ  กระบวนการ  เนื่องจากในการผลิตสินคาใด ๆ     ยอมตองการสินคาหรือผลิตภัณฑที่มี
คุณภาพไดตามมาตรฐานที่กําหนด  เพื่อทําใหผูซื้อเกิดความพึงพอใจและเกิดความนาเชื่อถือ     
ในสินคาหรือผลิตภัณฑนั้นๆ ซึ่งขอกําหนดที่ตั้งขึ้นมาก็คือระดับความนาเชื่อถือของผลิตภัณฑหรือ
ระดับคุณภาพของผลิตภัณฑ 

ในการที่จะผลิตสินคาใหไดมาตรฐานตามที่กําหนดนั้น มีปจจัยหลายๆปจจัยดวยกัน เชน 
คน  เคร่ืองจักร  วัตถุดิบ  และกรรมวิธีการผลิต  เปนตน   แตในกระบวนการผลิตมักจะเกิดความ
ผันแปรในกระบวนการผลิตไดเสมอ    ซึ่งความผันแปรนี้เปนสาเหตุใหคุณภาพของผลิตภัณฑ     
ไมเปนไปตามที่กําหนด  ทําใหผลิตภัณฑบางสวนมีคุณภาพไมไดมาตรฐาน   ดังนั้นจึงควรมี      
การควบคุมความผันแปรของกระบวนการผลิต  และหนทางหนึ่งของการควบคุมคือการนําวิธี   
การทางสถิติเขามาใชในการควบคุมคุณภาพ  โดยการสรางแผนภูมิควบคุมคุณภาพขึ้นมา  

แผนภูมิควบคุมคุณภาพเปนเครื่องมือหนึ่งในทางสถิติ ที่ใชในขั้นตอนการควบคุม
กระบวนการผลิต ลักษณะของแผนภูมิควบคุมจะเปนกราฟแสดงการกระจายของคาวัดของสิ่ง     
ที่ตองการควบคุม     แผนภูมิควบคุมคุณภาพที่ดีจะตองสามารถแสดงคาวัดที่ผิดปกติ ซึ่งเกิดจาก
กระบวนการผลิตผิดปกติจากมาตรฐานไดเร็วและแมนยํา 

แผนภูมิควบคุมคุณภาพที่ใชควบคุมคุณภาพในกระบวนการผลิตแบงออกเปน 2 ประเภท 
ตามลักษณะของขอมูลที่ใช  คือ  แผนภูมคิวบคุมตัวแปร  (Control Chart for Variable)   และ 
แผนภูมิควบคุมคุณลักษณะ (Control Chart for Attribute) 

แผนภูมิควบคุมตัวแปร เปนแผนภูมิควบคุมคุณภาพจากการตรวจสอบผลิตภัณฑดวย   
ตวัแปรคือ การตรวจวัดที่สามารถวัดไดในเชิงปริมาณ เชน น้ําหนกั ปริมาตร ความสูง ขนาดเสน
ผานศนูยกลาง เปนตน  สําหรับแผนภูมิควบคุมคุณลักษณะ เปนแผนภูมิควบคุมคุณภาพจาก   
การตรวจสอบดวยคุณลักษณะ   ขอมูลทีใ่ชในการตรวจสอบไมสามารถวัดคาไดหรือวัดไดยาก เชน 
รอยตําหนิ ขอบกพรอง ใชไดหรือใชไมได   โดยจะพิจารณาขอมูลของแตละหนวยของผลิตภัณฑ          
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มีขอบกพรองหรือไมมีขอบกพรอง เสยีหรือไมเสีย สําหรับในการวิจยัครั้งนี้จะทาํการศึกษาแผนภูมิ
ควบคุมคุณภาพจากการตรวจสอบผลิตภัณฑดวยคุณลกัษณะ 

แผนภูมิควบคุมคุณภาพจากการตรวจสอบดวยคุณลักษณะที่นยิมใชกนัโดยทั่วไปในการ
ตรวจสอบสัดสวนของเสยี  คือ  แผนภูมิพ ี (p-chart)   เปนแผนภูมทิี่ใชแสดงการเปลี่ยนแปลงหรอื

ความผนัแปรของสัดสวนสนิคาเสียหรือถอืวาบกพรองทีผ่ลิตขึ้นมาดวยขอบเขต (1 )3 p pp
n
−

±   
ซึ่งแผนภูมนิี้จดัอยูในกลุมแผนภูมิ Shewhart เปนการใชคุณสมบัติการประมาณดวยการแจกแจง
ปกติ สรางขอบเขตควบคุม 3µ σ±  โดยที่ µ  คือคาเฉลี่ยของกระบวนการและ σ  คือคาเบี่ยงเบน
มาตรฐานของกระบวนการ โดยขอบเขตดังกลาวมีโอกาสทีจุ่ดตกออกนอกขอบเขตรอยละ 0.27   
เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม     การประมาณการแจกแจงทวินามดวยการแจกแจงปกตนิี้
ใชไดดีดวยเงื่อนไข 5np >  ซึ่งกลาวไวโดย Acheson1 (Acheson,J.,D. 1986) 

ตอมาไดมีผูคิดคนพัฒนาแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียอีกมากมายดวยวัตถุประสงคเพื่อ
เพิ่มประสิทธิภาพในการตรวจสอบกระบวนการและมีความผิดพลาดของการตรวจสอบนอย  

ป 1997 Thomas P. Ryan & N.C.Schwertman. ไดเสนอการศึกษาขอบเขตที่เหมาะสม
สําหรับแผนภมูิควบคุมลักษณะ จากการแปลงขอมูลดวยอารคไซน (Arcsine Tansform)           

คือ 1 1 1sin sin
1 1

x xy
n n

− − +
= +

+ +
 โดยที ่ x  จํานวนของเสียจากกลุมตัวอยางขนาด n               

ดังนัน้ y  คอืคาที่ไดจากการแปลงขอมูลดวยอารคไซนเพื่อนาํมาตรวจสอบกับขอบเขตควบคุม 
คุณภาพ เพือ่ศึกษาเปรียบเทียบกบัแผนภูมิพี โดยการศึกษาของ Thomas P. Ryan & 
N.C.Schwertman   ในครั้งนี้ทาํการทดลองเมื่อสัดสวนของเสียมีคาตัง้แต  0.005  ถึง  0.10   ที่
ระดับการเปลีย่นแปลงสัดสวนของเสยีเพิม่ข้ึนและสัดสวนของเสยีลดลง สรุปไดวาการแปลงขอมลู 
ดวยอารคไซนใหผลการตรวจสอบที่ดีกวาแผนภูมิพ ี

ป ค.ศ. 2000 Thomas P. Ryan ไดเสนอการแปลงขอมูลที่นาสนใจเพิ่มข้ึนดวยฟงกชนั   

                                      1

3
8sin 3
4

x
y

n

−
+

=
+

 

                                                  
1 Acheson  J.,D. 1986.  QUALITY CONTROL AND INDUSTRIAL STATISTICS  5th ed.(llinois, 

Homewood):IRWIN , P. 452 
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ซึ่งเปนการแปลงขอมูลที่ใหผลการตรวจสอบกระบวนการไดดี เมื่อเปรียบเทียบกับผลที่ไดจาก   
การแปลงขอมูลดวยฟงกชันอารคไซน ที่ไดเสนอในป 1997  ดวยวาแผนภูมิที่ใชในการแปลงขอมูล
ดวยอารคไซนนี้จะชวยใหขอมูลที่มีการแจกแจงทวินามเขาสูการแจกแจงปกติและชวยลดขนาด
ของกลุมตัวอยางลง 

ป ค.ศ. 2001  Zhang W.,Song Huat Yeo และ Trevor A. Spedding 2      ไดเสนอ    
แผนภูมิควบคุมสังเคราะห (Synthetic Control Chart) ในการตรวจวดัการเปลี่ยนแปลงในสัดสวน
ของเสียโดยเกดิจากการรวมกันระหวางแผนภูมิควบคุมจํานวนของเสีย (np chart)   และแผนภูมิ
คอนฟอรมมงิรันเรนจ CRL (Conforming Run Length Control Chart)   พบวาในการทดลองของ 
Zhang นี้ไดทาํการทดสอบ (Numerical test) ชี้ใหเห็นวาแผนภูมิควบคุมสังเคราะหมีประสิทธิภาพ
สูงกวาแผนภมูิพี (p-chart) , แผนภูมิควบคุมของเสีย (np chart)  และแผนภูมิคอนฟอรมมงิ
รันเรนจ  CRL (Conforming Run Length Control Chart)    ในการตรวจวัดการเปลี่ยนแปลงใน
สัดสวนของเสยีที่ระดับการเปลี่ยนแปลงสัดสวนของสีย (δ ) เพิ่มข้ึนหรือลดลงจากสัดสวนของเสยี
เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม 

ป ค.ศ. 2002  Zhenlin Yang,Min Xie,Vellaisamy Kuralmani และ Kwok-Leung Tsui 3

ไดเสนอแผนภูมิเรขาคณิต(Geometric Chart) ที่มพีื้นฐานมาจากการแจกแจงเรขาคณิต สําหรับ
กระบวนการตรวจสอบจํานวนของเสีย โดยเฉพาะสําหรบัการประยุกตในกระบวนการที่มีคุณภาพ 
สูง  โดยศึกษาแผนภูมิเรขาคณิตในกรณีที่ทราบคาสัดสวนของเสยีในการควบคุม และไมทราบคา
โดยทําการศึกษาผลกระทบของขนาดตัวอยางเมื่อสัดสวนของเสียไดจากการประมาณคา 

จากการศึกษาผลงานตางๆขางตนผูวิจัยจึงมีความสนใจที่จะทําการศึกษาแผนภูมิควบคุม
สัดสวนของเสยีที่ยงัไมมีผูใดศึกษาเปรียบเทียบพรอมกันมากอน    แผนภูมทิี่สนใจคือแผนภูมิ 
อารคไซน (Arcsine-Chart) แผนภูมิเรขาคณิต (Geometric Chart) และแผนภูมิควบคุมสังเคราะห 
(Synthetic Control Chart) เพื่อเปรียบเทียบวาแผนภูมิชนิดใดเหมาะที่จะใช เมื่อกระบวนการ
ผิดปกติโดยมกีารเปลี่ยนแปลงสัดสวนของเสียในระดับตาง ๆ    ซึง่จะทดลองในขนาดตัวอยางที่
แตกตางกนั แลวทาํการเปรียบเทยีบประสิทธิภาพในแตละแผนภูมิดวยการใชจํานวนตวัอยางที่
ตองใชในการตรวจสอบกระบวนการจนกวาจะพบการออกนอกการควบคุม คํานวณเปนคาเฉลีย่

                                                  
2 Zhang  Wu , Song Huat Yeo and Trevor A.Spedding. 2001. A Synthetic Control Chart for Detecting 

Fraction Nonconforming Increases. Journal of Quality Technology 33: P 104-111. 
3 Zhenlin Yang, Min Xie ,Vellaisamy Kuralmani and Kwok-Leung Tsui . 2002.On the Performance of 

Geomatric Charts with Estimated Control Limits.Journal of Quality Technology 34 : P 448 - 458. 
 



 4

เรียกวาความยาววิ่งโดยเฉลีย่ (Average Run Length; ARL )   เปนเกณฑในการเปรียบเทียบ
ประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุม 

 

1.2 วัตถุประสงคของการวิจัย 

ในการวิจัยครั้งนี้ มีวัตถุประสงคดังนี้ 

1. เพื่อศึกษาและเปรียบเทียบประสทิธภิาพ ของแผนภูมิควบคุมจากการตรวจวัดดวย
คุณลักษณะซึง่ประกอบดวย 

1.1 แผนภูมิอารคไซน (Arcsine-Chart)  
1.2 แผนภูมิเรขาคณิต ( Geometric Chart) 
1.3 แผนภูมิควบคุมสังเคราะห ( Synthetic Control Chart) 

2. เพื่อหาขอสรุปเกี่ยวกบัประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมทั้ง 3 แบบ สําหรับใชในการ     
ตัดสินใจเลือกแผนภูมิแตละชนิดไปใชในแตละสถานการณ 

 
1.3 สมมติฐานการวิจัย 

ในการวิจัยครั้งนี้ไดทําการศึกษาดวยสมมติฐานการวิจัย ดังตอไปนี้ 

แผนภูมิควบคุมสังเคราะห สามารถตรวจวัดการเปลีย่นแปลงสัดสวนของเสยีในกระบวน 
การไดดีกวาแผนภูมิอารคไซน และแผนภูมิควบคุมเรขาคณิตในกรณีที่มีการเปลี่ยนแปลงนอยใน
สัดสวนของเสยี 

1.4 ขอบเขตการวิจัย 

การดําเนินงานวิจัยในครั้งนี้ มีขอบเขตของการศึกษา ดังนี้ 

1. ขอมูลที่นาํมาศึกษาไดจากการจําลองขอมูลดวยการแจกแจงแบบแบรนูล (Bernoulli  
Distribution)  ให 1 2 3, , ,... nY Y Y Y   แทนคาวัดของผลิตภัณฑในกระบวนการผลิตทีม่ีการแจกแจง
แบบแบรนูลลี   Y  ∼ ( )Ber p  ซึ่ง 

 

=Y
⎪
⎩

⎪
⎨

⎧

ฑที่เสียแทนผลิตภัณ1

 ียฑที่ไมเสแทนผลิตภัณ    0
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ดังนั้น   1

1 1( ) ( ) (1 ) , 0,1y yP Y y p p y−= = − =  
โดยที่   1 0(1 )p pδ= +   , 00 (1 ) 1pδ≤ + ≤     
   Y   คือ ผลการตรวจลักษณะของตัวอยางที่นํามาตรวจสอบ 
 δ   คือ ระดับการเปลี่ยนแปลงของสัดสวนของเสีย 
 0p  คือ สัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม 
 1p  คือ สัดสวนของเสียที่เปลี่ยนแปลงจากมาตรฐานที่ตองการควบคุม             

โดยที่   1 0(1 )p pδ= +   เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม 0δ =  แสดงวาสัดสวนของเสีย       
ไมเปลี่ยนแปลง และเมื่อกระบวนผิดปกติ  0δ ≠   นั่นคือ  ถา  0δ <   แสดงวาสัดสวนของเสีย
ลดลง และถา  0δ >  แสดงวาสัดสวนของเสียเพิ่มข้ึน ซึ่งในงานวิจัยครั้งนี้สนใจกรณีที่สัดสวนของ
เสียเพิ่มข้ึนเทานั้น    

2. กําหนดสัดสวนของเสียเมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม  ( 0p  )   =     0.0001  ,  
0.0003 , 0.0005 , 0.0007 , 0.0009 , 0.001 , 0.003 , 0.005 , 0.007 , 0.009 , 0.01 , 0.03 , 
0.05 , 0.07 , 0.09 , 0.10 , 0.15 , 0.20  

3.  กําหนดอัตราเพิ่มข้ึนของสัดสวนของเสียเทากับ 100 %δ  ของ 0p  ไดสัดสวนของเสีย 
ที่ไมอยูภายใตการควบคุม  1 0(1 )p pδ= +   ซึ่งการวิจัยครั้งนี้กําหนด δ  = 0.01 , 0.03 , 0.05 , 
0.07 , 0.09 , 0.10   

4.  กําหนดขนาดตัวอยาง   n   ตามคา 0p  ดังนี้  
- เมื่อ 0p =  0.0001  ถึง  0.0009 ,   n =  100 , 125 , 150 ,175 , 200 , 250 , 300 

, 400 , 450 , 500 
- เมื่อ 0p =  0.001  ถึง  0.09 , n =  5 , 10 , 15 , 20 , 25 , 30 , 35 , 40 , 45 , 50 , 

60 , 70 , 80 , 90 , 100 , 150 , 200 , 250 , 300 , 350 , 400 , 450 , 500 
- เมื่อ 0p =   0.10  ถึง  0.20  , n =  5 , 10 , 15 , 20 , 25 , 30 , 35 , 40 , 45 , 50 

5.  ในการศึกษาวิจัยครั้งนี้ใชโปรแกรมคอมพิวเตอรภาษาฟอรแทรน ( Fortran Power 
Station)  จําลองการทดลองดวยเทคนิคมอนติคารโล  และกําหนดจํานวนรอบทําซ้ํา 1,000  รอบ 
ในแตละสถานการณ 
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1.5 เกณฑในการตัดสินใจ 
 
การวิจัยครั้งนี้ใชคาในการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสีย 

ดังนี้ 
 
1. คาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1  ( α̂ )  
 

      ความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1  หมายถึงความนาจะเปนที่จะเกิด
จากการตัดสินใจวากระบวนการออกนอกการควบคุม แตความเปนจริงกระบวนการยังคงอยู
ภายใตการควบคุม แทนดวย α  = P ( คาตัวอยาง <  ขอบเขตลางของแผนภูมิควบคุม ( LCL )  
หรือ คาตัวอยาง > ขอบเขต บนของแผนภูมิควบคุม (UCL ) |  กระบวนการอยูในการควบคุม )         
จะประมาณ  α   ดวย  α̂   ซึ่งกําหนดให 

 

                                    
1

1ˆ
h

t
t

d
h

α
=

= ∑  

 
โดยที่ h    คือ   จํานวนกลุมตัวอยาง เพื่อหาคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1  
                          เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม  
 td   คือ   ลักษณะของคาวัดกลุมตัวอยางที่  t  ในการทดลอง เมื่อกระบวนการอยูในการ 
                          ควบคุม 
เมื่อ      

 td   =         
 1     ถาคาวัดกลุมตัวอยางที่ t  ตกออกนอกเขตควบคุม  t  

 
2. คาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย (Average Run Length: ARL ) 
 
 คาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย (Average Run Length: ARL )คือจํานวนตัวอยางโดยเฉลี่ยที่
ตองการตรวจสอบจนกระทั่งพบการออกนอกการควบคุม เมื่อกระบวนการเริ่มมีการเปลี่ยนแปลง
ในสัดสวนของเสีย แผนภูมิควบคุมใดใหคา  ARL  ที่ต่ําที่สุดจะเปนแผนภูมิที่มีประสิทธิภาพมาก
ที่สุด โดยคา ARL  สามารถคํานวณไดดังนี้ 
 

0     ถาคาวัดกลุมตัวอยางที่ t  ตกอยูในเขตควบคุม  t  
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                                                1

k

t
t

L
ARL

k
==
∑

 
 
 โดยที่    k       คือ    จํานวนครั้งของการทดลองในแตละสถานการณ  
  tL      คือ    จํานวนตัวอยางที่ถูกตรวจสอบจนกระทั่งพบวากระบวนการผลิต 
                                          ผิดปกติในทดลองครั้งที่ t  
 ในขั้นตอนนี้จะทําการพิจารณาเฉพาะแผนภูมิควบคุมที่ผานการตรวจสอบวาสามารถ 
ควบคุมคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่  1  ไดเทานั้น 
 

1.6 คําจํากัดความที่ใชในการวิจัย 

คําจํากัดความหลักในการวิจัยครั้งนี้ไดแก 
1. ขอบเขตควบคุมบน (Upper Control Limit ;UCL )  คือ คาสูงสุดที่สามารถยอมรับ   

ไดวากระบวนการอยูภายใตการควบคุม 
2. ขอบเขตควบคุมลาง (Lower Control Limit ; LCL )  คือ คาต่ําสุดที่สามารถยอมรับ   

ไดวากระบวนการอยูภายใตการควบคุม 
3. ความยาววิ่งโดยเฉลี่ย (Average Run Length ; ARL ) คือ จํานวนตัวอยางโดยเฉลี่ย  

ที่ถูกตรวจสอบจนกระทั่งพบวากระบวนการออกนอกการควบคุม 
4. ความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 (α  )  คือ ความนาจะเปนที่เกิด      

จากการตัดสินใจวากระบวนออกนอกการควบคุม แตความเปนจริงกระบวนการยังอยูภายใตการ
ควบคุม 

 

1.7 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

ประโยชนที่คาดวาจะไดรับในการวิจัยครั้งนี้ คือ 
 1. เพื่อทราบถึงประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมทั้ง 3 แบบ จากการเปรียบเทียบแผนภูมิ
ควบคุมในกระบวนการที่มีการเปลี่ยนแปลงในสัดสวนของเสีย 

2. เพื่อเปนแนวทางในการตัดสินใจเลือกใชแผนภูมิควบคุมไดอยางเหมาะสมในแตละ
สถานการณ 
 3. เพื่อเปนแนวทางในการศึกษาและเปรียบเทียบแผนภูมิควบคุมอ่ืน ๆ  สําหรับการ     
ควบคุมสัดสวนของเสียในกระบวนการภายใตสถานการณตาง ๆ  ตอไป 



บทที่ 2 
 

ทฤษฎีและสถิติที่เกี่ยวของ 

การควบคุมคุณภาพดวยแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียมีอยูดวยกันหลายวิธีสําหรับ   
แผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียที่ทําการศึกษาเปรียบเทียบในการวิจัยครั้งนี้คือ แผนภูมิอารคไซน 
แผนภูมิเรขาคณิต และแผนภูมิควบคุมสังเคราะห โดยมีรายละเอียดดังตอไปนี้ 

ให  1 2 3, , ,...Y Y Y  แทนคาวัดของผลิตภัณฑที่ผลิตออกมา แบงเปนกลุมยอยๆ กลุมละ
จํานวน  n   การแบงกลุมควรใหมีสมาชิกในกลุมมีความเหมือนกันมากที่สุด เชน ผลิตจาก
คาบเวลาเดียวกัน หรือจากเครื่องจักรตัวเดียวกัน   

2.1 การแจกแจงแบรนูลลี (Bernoulli Distribution) 

ผลิตภัณฑแตละชิ้นมีการแจกแจงแบรนูลลีดวยลักษณะดังนี้ 
ให         iY    แทนผลการตรวจสอบลักษณะของผลิตภัณฑหนวยที่   i    
และ       p    คือพารามิเตอรแทนคาสัดสวนของเสีย 

 n    คือขนาดของกลุมตัวอยางที่นํามาตรวจสอบ    
โดยที่      

Y =        
                                        1     เมื่อผลิตภัณฑหนวยที ่ i   มีลกัษณะเปนของเสีย  
ดังนั้น     iY    จะมีการแจกแจงแบบแบรนูลลีโดยมีฟงกชันความนาจะเปนคือ   
 
                1( ; ) ( ) (1 ) , 0,1y y

if y p P Y y p p y−= = = − =                                       (2.1) 
 

iY  มีคาเฉลี่ย )]([ YE  และความแปรปรวน  )]([ YV  ดังนี้ 
1

0

( ) ( ; )
y

E Y yf y p
=

= ∑    

             0(1 ) 1( )p p p= − + =                                                                        
                 

1
2 2

0
( ) ( ; )

y
E Y y f y p

=

= ∑  

                  2 20 (1 ) 1 ( )p p p= − + =  
                 2 2( ) ( ) [ ( )]V Y E Y E Y= −  
                            2 (1 )p p p p= − = −  

0     เมื่อผลิตภัณฑหนวยที่  i   มีลกัษณะไมเปนของเสยี 
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เพราะฉะนั้น  iY   มีคาเฉลี่ย  p    และคาเบี่ยงเบนมาตรฐาน   )1( pp −    

จํานวนของเสีย   ∑
=

=
n

i
iYX

1
    และสมมติ         1 2 3, , ,..., nY Y Y Y    เปนอิสระตอกัน 

ดังนั้น   
1

n

i
i

X Y
=

= ∑    มีการแจกแจงทวินาม  ( , )b n p  โดยมีฟงกชันความนาจะเปนคือ 

                            

( ; , ) ( ) (1 ) , 0,1, 2,...,

0

x n xn
f x n p P X x p p x n

x
−⎛ ⎞

= = = − =⎜ ⎟
⎝ ⎠

=
    

 
2.2 การแจกแจงทวินาม (Binomial Distribution) 
 
 จํานวนของเสียมีการแจกแจงทวินามดวยลักษณะดังนี้ 
 ให X   คือ  จํานวนของเสียจากกลุมตัวอยางขนาด n   
  n    คือ  ขนาดตัวอยางที่นํามาตรวจสอบ 
  p    คือ  พารามิเตอรแทนคาสัดสวนของเสีย 

 ดังนั้นจํานวนของเสียคือ   ∑
=

=
n

i
iYX

1
มีการแจกแจงทวินาม ( , )b n p โดย จากหัวขอ 2.1  

มีฟงกชันความนาจะเปนคือ 

   ( ; , ) ( ) (1 ) , 0,1,2,...,x n xn
f x n p P X x p p x n

x
−⎛ ⎞

= = = − =⎜ ⎟
⎝ ⎠

                        ( 2.2 ) 

             
            =    0   อ่ืน ๆ             

และ X  มีคาเฉลี่ย )]([ XE  และความแปรปรวน )]([ XV ดังนี้               
 

1
( ) ( )

n

i
i

E X E Yµ
=

= = ∑  

          np=   
 

          2

1
( ) ( )

n

i
i

V X Var Yσ
=

= = ∑  

         (1 )np p= −  
 

เพราะฉะนั้น X  มีคาเฉลี่ย np และคาเบี่ยงเบนมาตรฐาน   (1 )np p−  

 
อ่ืน ๆ 
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2.3 การแจกแจงเรขาคณิต (Geometric Distribution) 

 เมื่อทําการทดลองแบบแบรนูลลีซ้ําๆ อยางเปนอิสระกัน และการทดลองแตละครั้งมี  
ความนาจะเปนเกิดผลสําเร็จเทากับ 10, ≤< pp   ให  X แทนจํานวนครั้งไมเกิดผลสําเร็จกอนที่
จะเกิดผลสําเร็จเปนครั้งแรกฉะนั้น X  มีปริภูมิ ,...}2,1,0:{ == xxR  และมีความนาจะเปน  

            ( ) (P X x P= = ผลไมสําเร็จเกิดขึ้นในการทดลอง x  คร้ังแรกและเกิดผลสําเร็จในการ   

                                         ทดลองครั้งที่ 1)x +                                                           

                              , 1xq p q p= = −                                                

 ให  xpqxXPxp === )()(  สําหรับ Rx∈  และให 0)( =xp  สําหรับ Rx∉  ไดวา 

0)( ≥xp  สําหรับทุกคา  x และ ∑ ∑
∞

=

=⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−

==
x x

x

q
ppqxp

0
1

1
1)(  เพราะฉะนั้น )(xp  เปน

ฟงกชันความนาจะเปน 

 ตัวแปรสุม X  มีการแจกแจงเรขาคณิต (Geometric distribution) โดยมี 10, ≤< pp   
เปนพารามิเตอรเขียนแทนดวย  X ∼ )( pGe  ถา X  มีฟงกชันความนาจะเปน 

  ( ) ( : ) ; 0,1, 2,....xp x p x p pq x= = =                                            (2.3) 

                                 0=           อ่ืนๆ                                                            
ซึ่ง   pq −=1            

และ  X  มีคาเฉลี่ย )]([ XE  และความแปรปรวน  )]([ XV ดังนี้   

∑
∞

=

+++==
0

32 ...)32()(
x

x qqqpxpqXE  

          ⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
+++= ...)( 32 qqq

dq
dqp  

         
p
q

q
pq

q
q

dq
dqp =

−
=⎥

⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−

= 2)1(1
 

2)]([)()]1([)( XEXEXXEXVar −+−=  

โดยที่ 



 11

∑
∞

=

+×+×+=−=−
0

432 ...)34232()1()]1([
x

x qqqppqxxXXE  

         ...)32( 432 +++= qqq
dq
dpq  

         ...)32( 32 +++= qqqq
dq
dpq  

         ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−

= 2)1( q
qq

dq
dpq  

        ⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
−

−+−
= 4

22

)1(
)1(2)1(2

q
qqqqpq  

        2

2

3

2
)1(

2
p
q

q
qpq =⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−

=  

เพราะฉะนั้น 

       
2 2

2 2 2

2( ) q q q qVar X
p p p p

= + − =  

ในกรณีที่สนใจ X  เปนจาํนวนครั้งทดลองจนกวาจะเกิดผลสําเร็จ จะได X  มีปริภูมิ 
{ : 1,2,3,...}R x x= = (จะทําการทดลองยอยอยางนอย 1 คร้ัง) และ X มีฟงกชันความนาจะเปน

ดังนี ้

            ( ) (P X x P= = ผลไมสําเร็จเกิดขึ้นในการทดลอง 1x − คร้ังแรกและเกิดผลสําเร็จในการ
ทดลองครั้งที่ )x                                                          

                       1xq p−=       สําหรับ   1,2,3,...x =                   (2.4) 

        0=           สาํหรับคา  x  อ่ืนๆ 

และกลาววา X  มีการแจกแจงเรขาคณิต เชนกนั   ซึ่งในงานวิจัยครั้งนี้ถากลาวถงึการแจกแจง
เรขาคณิต ( )Ge p  โดยหมายถงึการแจกแจงทีม่ีฟงกชนัความนาจะเปน  (2.3) 

 ถาให  X  แทนจาํนวนครั้งไมสําเร็จกอนจะเกดิผลสําเร็จคร้ังแรก และให Y  แทนจาํนวน
คร้ังทดลองจนกวาจะเกิดผลสําเร็จคร้ังแรก จะไดความสมัพันธ 1Y X= +  และฉะนั้น 
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  1( ) ( ) 1 1qE Y E X
p p

= + = + =  

  2( ) ( ) qVar Y Var X
p

= =  

และ  Y  มีฟงกชนัความนาจะเปน (2.4) 

  1( ) ( ) ( 1) y
yP y P Y y P X y pq −= = = = − =     สําหรับ   1,2,3,...y =  

                 0=                    อ่ืนๆ   

2.4 แผนภูมิอารคไซน (Arcsine -Chart) 

ป ค.ศ. 2000 Thomas P. Ryan ไดเสนอทางเลือกในการใชแผนภูมิที่ใชการแปลงขอมูล
ดัวยอารคไซน  สําหรับขอมูลที่มีการแจกแจงแบบทวินาม โดยแผนภูมิที่ใชการแปลงขอมูลดวย
อารคไซน  มีลักษณะดังนี้ 

จากฟงกชันที่มีการแจกแจงแบบทวินาม  (2.2)  และ tX  คือ จํานวนของเสียจากกลุม
ตัวอยางขนาด   n   ซึ่งอิสระตอกัน ให 
 

1 3 / 8sin , 1,2,3...
3 / 4

t
t

Xa t
n

− +
= =

+
 

 
โดยที่  t  แทนคาบเวลาที่สุมตัวอยางผลิตภัณฑที่ผลิตไดตอหนึ่งกลุมการผลิตโดยที่ 1,2,3,...t =  
สามารถประมาณไดดวยการแจกแจงปกติมีคาเฉลี่ยเทากับ 1sin p−   และสวนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน เทากับ  1

2 n
   เมื่อ  1sin−  คือฟงกชันอารคไซนในตรีโกณมิติ  

 คาที่นํามาทดสอบกับขอบเขตควบคุมคือคา , 1, 2,3...ta t =   จากทฤษฎีลิมิตลูเขาสู
ศูนยกลางสามารถสรุปไดวา   ta ∼ 2( , )N µ σ โดยประมาณ เมื่อกระบวนอยูในการควบคุม ta  มี  

1
0sin pµ −=  และ  1

2 n
σ =   ดังนั้นขอบเขตการยอมรับ  3µ σ±  ภายใตการแจกแจงปกติ

ทําใหไดขอบเขตการควบคุมคือ 
1

0
3sin

2
UCL p

n
−= +  

   
                                         1

0
3sin

2
LCL p

n
−= −  
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เกณฑการตัดสินใจ 
ถา  ta  มีคามากกวาเขตจํากัดควบคุมบนหรือนอยกวาเขตจํากัดลางกระบวนการไมอยูใน

เขตควบคุม 
 
2.5 แผนภูมิควบคุมเรขาคณิต (Geometric Chart) 
 

ป ค.ศ. 2002 Zhenlin Yang,Min Xie, Vellaisamy Kural Mani และ Kwok-Leug Tsui 
ไดเสนอแผนภูมิควบคุมเรขาคณิต (Geometric Chart)   เปนแผนภูมิที่ไดจากการแจกแจงแบบ
เรขาคณิตเพื่อใชในการตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงของสัดสวนของเสีย สําหรับกระบวนการที่
ตองการคุณภาพสูงในการผลิตซึ่ง ใหผลลัพธของการตรวจสอบผลิตภัณฑในแตละครั้งเปนการ
ทดลองแบบแบรนูลลี  โดยกําหนดให iW  เปนจํานวนของไมเสียที่อยูระหวางของเสียตัวที่ 

1i − 1( )iY −  กับตัวที่ i  ( )iY  ดังนั้น 1iW +  เปนตัวแปรสุมเรขาคณิตโดยมีฟงกชันความนาจะเปน
ของ  iW  คือ  

                              0 0( ) (1 ) 0,1,2,...iw
i ig w p p w= − =  

ซึ่งได                            0( ) (1 ) iw
i iP W w p≥ = −  

การกํ าหนดขอบเขตควบคุมแผนภูมิ เ รขาคณิตกํ าหนดให ( )
2iP W LCL α

< =

และ ( )
2iP W UCL α

> =     โดยทั่วไปคา  
2
α   จะถูกกําหนด  และจะทําการออกแบบแผนภูมิได

ดังนี้ สําหรับกระบวนการอยูภายใตการควบคุมมีสัดสวนของเสียเทากับ 0p  
 
                       ( )

2iP W LCL α
< =                        

                      
1

0 0
0

(1 )
2

i

i

LCL
w

w

p p α−

=

− =∑  

           01 (1 )
2

LCLp α
− − =    

และดังนั้น 
จะได                          

0

ln(1 / 2)
ln(1 )

LCL
p

α−
=

−
     

ในทํานองเดียวกันให            
                                          ( )

2iP W UCL α
> =  

   0 0
1

(1 )
2

i

i

w

w UCL

p p α∞

= +

− =∑  
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                            1
0(1 )

2
UCLp α+− =   

และดังนั้น 
จะได                                

0

ln( / 2) 1
ln(1 )

UCL
p

α
= −

−
 

โดยกําหนดคา  0.0027α =  ซึ่งเปนระดับความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
ระดับเดียวกับแผนภูมิอารคไซน ดังนั้นไดขอบเขตควบคุมลางของแผนภูมิเรขาคณิตดังนี้ 

              

0

ln(1 / 2)
ln(1 )

LCL
p

α−
=

−
 

 
เนื่องจากคา   iW   มีคาเล็ก   จะแสดงถึงกระบวนการไมอยูภายใตการควบคุม    

เพราะฉะนั้นขอบเขตควบคุมนี้จะมีเฉพาะขอบเขตควบคุมลางเทานั้น 
             

 
เกณฑการตัดสินใจ 

 
ถา iW  มีคานอยกวาขอบเขตควบคุมลาง LCL  แลวกระบวนการจะไมอยูภายใตการ

ควบคุม 
 
2.6 แผนภูมิควบคุมสังเคราะห (Synthetic Control Chart) 
 
 ป ค.ศ. 2001 Zhang W.,Song Huat Yeo และ Trevor A. Spedding ไดเสนอแผนภูมิ
ควบคุมสังเคราะหเปนแผนภูมิควบคุมที่มาจากการรวมกันระหวางแผนภูมิควบคุมจํานวนของเสีย
(np-chart)และแผนภูมิคอนฟอรมมิงรันเรนจ CRL (Conforming Run Length Control Chart) ซึ่ง
มีรายละเอียดของแตละแผนภูมิดังนี้ 
 1. แผนภูมิควบคุมจํานวนของเสีย(np-chart) คือแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียในกรณี        
ที่ขนาดตัวอยางในแตละกลุมยอยเทากันมีขอบเขตควบคุมดังนี้ 
 
                0 0 03 (1 )npUCL np np p= + −  
                           

   0 0 03 (1 )npLCL np np p= − −  
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กําหนดให  tX เปนจํานวนของเสียจากกลุมตัวอยางขนาด n  และ t  แทนคาบเวลาที่สุมตัวอยาง
ผลิตภัณฑที่ผลิตไดตอหนึ่งกลุมการผลิตโดยที่     1,2,3,...t =     สําหรับแผนภูมิควบคุมจํานวน
ของเสีย (np-chart)   คา tX  ที่เหมาะสมควรคือ  t npX UCL≤   เมื่อกระบวนการอยูภายใตการ
ควบคุมเนื่องจากลักษณะการผิดปกติเกิดขึ้นก็ตอเมื่อจํานวนของเสียมีขนาดสูงในที่นี้คือ npUCL  

2.   แผนภูมิควบคุมคอนฟอรมมิงรันเรนจเปนแผนภูมิควบคุมที่ใชควบคุมขนาดตัวยางที่ 
ตรวจสอบจนกวาจะพบ  tX ที่ผิดปกติ  

ให CRL  แทนจํานวน tX  ที่ตองตรวจสอบจนกวาจะพบ tX  ที่ผิดปกตินั่นคือ tX  มีคา
ม ากกว า npUCL  โ ดยที่  CRL∼ ( )Ge p  มี ฟ ง ก ชั น ก า ร แจกแจ งคว ามน า จ ะ เ ป น  คื อ  

1( ) , 1, 2,...xP CRL x q p x−= = =    ซึ่ง  ( tp P X UCL= > หรือ )tX LCL<  คือความ
นาจะเปนที่หนวยตัวอยาง tX  ผิดปกติเมื่อกรรมวิธีอยูภายใตการควบคุม  ดังนั้นเมื่อตองการ
ตรวจสอบความไมเปนปกติของกระบวนจะมีขอสมมติฐาน ดังนี้  

 
               00 : ppH ≤    (กรรมวิธีอยูภายใตการควบคุม) 
               1 0:H p p>    (กรรมวิธีไมอยูภายใตการควบคุม) 
 
ขอบเขตควบคุมของแผนภูมิควบคุมคอนฟอรมมิงรันเรนจ จะมีเพียงขอบเขตควบคุม
ลาง ( )CRLLCL  เพราะวาเมื่อกระบวนการเกิดความผิดปกติ จะมีผลิตภัณฑเสียเกิดขึ้นไดเร็ว ดังนั้น
คา  CRL   คานอยเทานั้นเทานั้นที่จะบอกความผิดปกติของกระบวนการ 
 ดวยแผนภูมิควบคุมสังเคราะห มีการตรวจสอบ 2 คร้ัง ดังนั้นจึงมีขอบเขตควบคุม 2 
ขอบเขตควบคุมดังนี้ 

1. แผนภูมิ np มีขอบเขตควบคุมลาง( npLCL ) และขอบเขตควบคุมบน ( npUCL )ดังนี้ 
     

             0 0 03 (1 )npUCL np np p= + −  
                               0 0 03 (1 )npLCL np np p= − −  
 

2. แผนภูมิ CRL มีขอบเขตควบคุม L  เปนขอบเขตควบคุมลางซึ่งคา L หาไดดังนี้ 
ให α  เปนความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 ของ CRL   และ  0Q  คือคา

ความนาจะเปนจากแผนภูมิควบคุมจํานวนเสียสําหรับตัวอยางจากสัดสวนของเสียเมื่อ
กระบวนการอยูภายใตการควบคุม 
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                          0Q =   ( tp P X UCL= > หรือ )tX LCL<  

                                     ( )0 0 0
0

1 (1 )
c

i n i

i

n
i

Q p p −

=

= − −∑  

  
โดยที่          npc UCL=  

 
              

0

ln(1 ) 1
ln(1 )

L
Q
α−

= +
−

  

 
โดยกําหนดคา 0.0027α =   ซึ่งเปนระดับความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 

ระดับเดียวกับแผนภูมิอารคไซน และแผนภูมิเรขาคณิต 
 
เกณฑการตัดสินใจ 
 ในการตัดสินใจวากระบวนการอยูภายใตการควบคุมหรือไมจะใชขอบเขตควบคุมของทั้ง
สองแผนภูมิมาใชรวมกันโดยมีขั้นตอนดังนี้ 

1. คํานวณขอบเขตของแผนภูมิควบคุมบนและลางของแผนภูมิควบคุมจํานวนของเสียคือ 
npUCL    และคํานวณขอบเขตควบคุมลางของแผนภูมิควบคุม CRL  คือ  L    

 2.   สุมตัวอยาง 1 2 3, , ,..., nY Y Y Y  ( iY  แทนคาวัดผลิตภัณฑโดยมีคาเทากับ1 หรือ 0) 

จํานวน  n   คา แลวคํานวณหา ∑
=

=
n

i
iYX

1

 แลวนํามาใชในการตรวจสอบแตละครั้ง 

 3. ถาจํานวนของเสีย X  มีคานอยกวาเขตควบคุมบน npUCL  ของแผนภูมิควบคุม
จํานวนเสีย แสดงวากระบวนการอยูในการควบคุมใหกลับไปทําขั้นตอนที่ 1 แตถาออกนอกเขต
ควบคุม ใหทําตอในข้ันตอนที่ 4 

4. นับจํานวนตัวอยาง tX  หลัง tX  ที่อยูนอกเขตควบคุมคร้ังสุดทายที่ผานมาจนถึง tX ที่
ออกนอกขอบเขตควบคุมครั้งลาสุด ซึ่งจะเรียกจํานวนนี้วา CRL   

5.  ถาคา CRL  มีคามากกวาเขตจํากัดลาง L  ของแผนภูมิ CRL  แสดงวากระบวนการ
ยังอยูในการควบคุม กลับไปทําขั้นตอนที่ 2   แตถา  CRL  มีคานอยกวาเขตจํากัดควบคุมลางของ
แผนภูมิ CRL  แสดงวา กระบวนการไมอยูในการควบคุม 
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ขั้นตอนการหาของแผนภูมิควบคุมสงัเคราะห 

 

 

                                                               

                                                                             

 

 

 

 

                                                                                                                                                              

 

 

                                                                                                                                 

      

 

 

 

                                                                        

 

 

ภาพที่ 2.1   แผนผังสรุปข้ันตอนของแผนภูมิควบคุมสังเคราะห 

 หาคาจํานวนของเสีย  
1

n

t i
i

X Y=∑  

       t npX UCL<  

จําลองคา  1 2 3, , ,..., nY Y Y Y  
จากการแจกแจงแบบแบรนูลลี 

นับจํานวนตัวอยาง tX  หลัง tX   ที่ออกนอกขอบเขต
ควบคุมคร้ังที่ผานมา จนถึง tX  ที่ออกนอกขอบเขต 
ควบคุมครั้งลาสุด  ซึ่งจะเรียกจํานวนนี้วา CRL  

จบการทํางาน 

   CRL  > L 

จริง 

เท็จ 

จริง 

เท็จ 

คํานวณ  npUCL  
และ   L  

   เริ่มตน 

กระบวนการผิดปกติ 
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2.7 คาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
 
 ความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 หมายถึงคาประมาณความนาจะเปนทีจะ
เกิดจากการตัดสินใจวากระบวนการออกนอกการควบคุม แตความเปนจริงกระบวนการยังคงอยู
ภายใตการควบคุมแทนดวย α   ซึ่งเปน  α   ของแผนภูมิควบคุมและจะประมาณ α  ของแผนภูมิ
ควบคุมดวยคาสัดสวน 

                                    
1

1ˆ
h

t
t

d
h

α
=

= ∑  

 
โดยที่ h     คือ  จํานวนกลุมตัวอยาง เพื่อหาคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1          
                          เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม  
 td    คือ  ลักษณะของคาวัดกลุมตัวอยางที่  t  ในการทดลอง เมื่อกระบวนการอยูในการ 
                          ควบคุม 
เมื่อ      

td   =         
   1     ถาคาวัดกลุมตัวอยางที่ t  ตกออกนอกเขตควบคุม  t  

 
เกณฑการตัดสินใจ 
 

การพิจารณาคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1  (α ) ของแผนภูมิควบคุม
สามารถใชการทดสอบทวินาม (Binomial Test) ซึ่งจะทดสอบคา α  มีคาไมเกินความผิดพลาด   
ที่กําหนด ( 0α ) ที่ระดับนัยสําคัญของการทดสอบทวินาม *α  ไดดวยสมมติฐานดังนี้ 

 
0 0:H α α≤  
1 0:H α α>  

 

จะไดวา  *
*0

0 0

ˆ
1

(1 ) /
P Z

h α

α α α
α α

⎡ ⎤−
≤ = −⎢ ⎥

−⎢ ⎥⎣ ⎦
 

 
หรือ  *

*
0 0 0ˆ (1 ) / 1P Z h

α
α α α α α⎡ ⎤≤ + − = −⎣ ⎦  

 
 

0     ถาคาวัดกลุมตัวอยางที่ t  ตกอยูในเขตควบคุม  t  
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เมื่อ   α  แทนคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
 α̂  แทนคาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
 0α  แทนคาความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 ที่กําหนด 
 *α  แทนระดับนัยสําคัญของการทดสอบบททวินาม 
 h  แทนจํานวนครั้งของการทดลอง  

 ดังนั้นในการวิจัยนี้จึงใชวิธีการทดสอบบททวินามที่ระดับนัยสําคัญ 0.05   โดยที่คา           
0α  = 0.0027 และ *α  = 0.05 เพราะฉะนั้น *Z

α
= 1.645 ใหชวงของการยอมรับความนาจะเปน

ของความผิดพลาดประเภทที่ 1  ( )*0 0 00 , (1 ) /Z h
α

α α α+ −  
 ดังนั้นการวิจัยครั้งนี้จึงใชวิธีการเปรียบคา  α̂  ของแผนภูมิควบคุมในกรณีที่ 0δ =  ถาคา 
α̂  มีคาเกินชวงของการยอมรับความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 จะไมนําไป
ตรวจสอบคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย ( ARL ) ในขั้นตอนตอไปสําหรับแผนภูมิควบคุมสัดสวนของ
เสียนั้น 
 
2.8 คาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย (Average Run Length: ARL  ) 
  

การตรวจสอบในขั้นตอนนี้จะเลือกตรวจสอบเฉพาะกรณีที่ผานเกณฑการตัดสินใจหรือ
สามารถควบคุมคา α  ในหัวขอ 2.7 ไดเทานั้น 

คาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย (Average Run Length: ARL  ) คือจํานวนตัวอยางโดยเฉลี่ยที่
ตองการตรวจสอบจนกระทั่งพบการออกนอกการควบคุมในที่นี้จะหาคา  ARL   เฉพาะกรณีที่
ระดับการเปลี่ยนแปลงของเสียเพิ่มข้ึน (δ > 0 ) โดย คา  ARL  สามารถคํานวณไดดังนี้ 

 

                                                1

k

t
t

L
ARL

k
==
∑

 
 
 โดยที่    k       คือ   จํานวนครั้งของการทดลองในแตละสถานการณเพื่อหาความยาววิ่ง 
  tL      คือ    จํานวนตัวอยางที่ถูกตรวจสอบจนกระทั่งพบวากระบวนออกนอกการ  
                                         ควบคุม ในการทดลองครั้งที่ t 
 ในการวิจัยครั้งนี้ไดจํากัดคา  tL  ในแตละครั้งการทดลองดวยคาสูงสุดที่ 1,000 เพื่อ
ปองกันกรณีเกิดการเวียนไมมีที่สิ้นสุดในการทดลอง และ 1000 เปนขนาดตัวอยางที่มากในการ
ตรวจสอบแตละครั้งของการทดลองที่จะสรุปผลได ดังนั้นในกรณีที่การทดลองใหคา 1,000tL =  
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แตผลการทดสอบยังไมพบวากระบวนการออกนอกการควบคุมจะกําหนดคา tL   ในรอบนัน้เทากบั 
1,000   
เกณฑการตัดสินใจ 
 
 เมื่อกระบวนการผิดปกติ ระดับการเปลี่ยนแปลงสัดสวนของเสียเพิ่มข้ึนคือกระบวนการมี
สัดสวนของเสียเพิ่มข้ึนจากสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม ถาแผนภูมิควบคุมใดใหคา 
ARL  ต่ําที่สุด แสดงวาแผนภูมิควบคุมนั้น มีประสิทธิภาพในการตรวจสอบกระบวนการผิดปกติได
ดีที่สุด 
 



บทที่ 3 
 

วิธีดําเนินการวิจัย 
 

ในการวิจัยครั้งนี้ไดทําการศึกษาเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมสัดสวน 
ของเสียทั้ง  3  แบบ คือ แผนภูมิอารคไซน   แผนภูมิเรขาคณิต  แผนภูมิควบคุมสังเคราะห   เพื่อ
เลือกแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียที่สามารถแจงเตือนเมื่อกระบวนการผิดปกติไดเร็วที่สุด 
ตามแตละสถานการณ  โดยตัดสินจากคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย ( ARL )  ถาแผนภูมิควบคุมชนิด
ใดใหคา ARL  นอยที่สุดแสดงวาแผนภูมินั้นมีประสิทธิภาพมากที่สุด การวิจัยนี้เปนการวิจัยเชิง
ทดลองโดยใชเทคนิคมอนติคารโล เพื่อหาผลสรุปในการเปรียบเทียบคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ยของ
แผนภูมิควบคุมทั้ง 3 แบบ ที่กลาวมาแลว ซึ่งวิธีดําเนินการวิจัยมีรายละเอียดดังนี้ 
 
3.1 ขอกําหนดในการทดลอง 
 

การดําเนินการวิจัยครั้งนี้กําหนดสถานการณตางๆ เพื่อเปรียบเทียบดังนี้ 

1.สุมตัวอยางแบบไมคืนที่ขนาด  n  จากกระบวนการผลิต เพื่อนับจํานวนผลสําเร็จหรือ
จํานวนของเสีย แทนดวยตัวแปรสุม X  จํานวนของเสียที่ไดจะมีการแจกแจงทวินาม โดยตัวอยาง
แตละชิ้น แทนดวยตัวแปรสุม  iY   มีการแจกแจงแบรนูลลี   ให  1 2 3, , ,..., nY Y Y Y  แทนคาวัดของ
ผลิตภัณฑที่ผลิตออกมา แบงเปนกลุมยอยๆ กลุมละจํานวน  n     
โดยที่      

iY =        
                                               1     เมื่อผลิตภัณฑหนวยที่  i   มีลกัษณะเปนของเสีย  
    

จํานวนของเสีย   ∑
=

=
n

i
iYX

1
    และสมมติ         1 2 3, , ,..., nY Y Y Y    เปนอิสระตอกัน 

 2. กําหนดระดับสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม    p0   คือ 0.0001 , 0.0003 , 
0.0005 , 0.0007 , 0.0009 , 0.001 , 0.003 , 0.005 , 0.007 , 0.009 , 0.01 , 0.03 , 0.05 , 0.07 , 
0.09 , 0.10 , 0.15 , 0.20 

3. กําหนดอัตราเพิ่มข้ึนของสัดสวนของเสียเทากับ 100 %δ  ของ 0p  ไดสัดสวนของเสียที่
ไมอยูภายใตการควบคุม  1 0(1 )p pδ= +   ซึ่งการวิจัยครั้งนี้กําหนด δ  = 0.01 , 0.03 , 0.05 , 
0.07 , 0.09 , 0.10   

0     เมื่อผลิตภัณฑหนวยที่  i   มีลกัษณะไมเปนของเสยี 
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     4.  กําหนดขนาดตัวอยาง   n   ตามคา 0p   ดังนี้  
- เมื่อ 0p =  0.0001  ถึง  0.009 , n =  100 , 125 ,150 , 175 , 200 , 225 , 250 , 

300 , 350 , 400 , 450 , 500 
- เมื่อ 0p =  0.01  ถึง  0.09  , n =  5 , 10 , 15 , 20 , 25 , 30 , 35 , 40 , 45 , 50 , 

60 , 70 , 80 , 90 , 100 , 150 , 200 , 250 , 300 , 350 , 400 , 450, 500 
- เมื่อ 0p =   0.10  ถึง  0.20  ,  n =  5 , 10 , 15 , 20 , 25 , 30 , 35 , 40 , 45 , 50 

 การศึกษาวิจัยครั้งนี้ จะหาคาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
ˆ( )α  และคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย ( ARL ) ที่ไดจากการทดสอบแผนภูมิควบคุมของเสียทั้ง 3 แบบ

ดังกลาว เพื่อหาแผนภูมิที่ดีที่สุดในแตละสถานการณ 
 
3.2 ขั้นตอนการดําเนินการวิจัย 
 

 ในการวิจัยนี้มีขั้นตอนการศึกษาทดลอง 2 ขั้นตอน คือ การหาคาประมาณความนาจะเปน
ของความผิดพลาดประเภทที่ 1  ˆ( )α  และการหาคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย ( ARL ) เมื่อ
กระบวนการไมอยูภายใตการควบคุม ดังนี้ 

 
ขั้นตอนแรก   การหาคาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1  (α̂ )  
                      มีขั้นตอนดังนี้ 
 1. สรางเลขสุมที่มีการแจกแจงแบบ  (0,1)U  

2. จําลองขอมูลใหมีการแจกแจงแบรนูลลี  0( , )ber n p   
3. กําหนดขอบเขตควบคุมสําหรับแตละแผนภูมิตามสถานการณที่กําหนด 
 
   (1) แผนภูมิอารคไซน (Arcsine-Chart) 
 

                     ขอบเขตควบคุมสําหรับแผนภูมิอารคไซน เปนดังนี้ 
 
                                                1

0
3sin

2
UCL p

n
−= +  

   

                                         1
0

3sin
2

LCL p
n

−= −  
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          (2) แผนภูมิเรขาคณิต (Geometric chart)   
 

                     ขอบเขตควบคุมสําหรับแผนภูมิเรขาคณิต เปนดังนี้ 
 

0

ln( / 2) 1
ln(1 )

UCL
p

α
= −

−
 

 

0

ln(1 / 2)
ln(1 )

LCL
p

α−
=

−
 

 
     (3) แผนภูมิควบคุมสังเคราะห 
 

                  ขอบเขตควบคุมสําหรับแผนภูมิควบคุมสังเคราะหจะมีขอบเขตควบคุม 2  
ขอบเขตควบคุมดังนี้ 
 

1. แผนภูมิ np  มีขอบเขตควบคุมลาง( npLCL )และขอบเขตควบคุมบน 
( npUCL ) ดังนี้ 

 
                 0 0 03 (1 )npUCL np np p= + −  
                            0 0 03 (1 )npLCL np np p= − −  
 

2. แผนภูมิ CRL มีขอบเขตควบคุม L  เปนขอบเขตควบคุมลาง 
 

0

ln(1 ) 1
ln(1 )

L
Q
α−

= +
−

 

 
 4. กําหนดจํานวนกลุมตัวอยางเพื่อนํามาคํานวณหาคา ˆ( )α  ของแตละแผนภูมิทั้งหมด 
เพื่อนับจํานวนจุดที่ตกออกนอกขอบเขตควบคุมของแตละแผนภูมิดังนั้นคาประมาณความนาจะ
เปนของความผิดประเภทที่ 1 ˆ( )α   คืออัตราสวนระหวางจุดที่ตกออกนอกขอบเขตควบคุมแตละ
แผนภูมิกับจํานวนกลุมตัวอยาง 
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     เร่ิมตน 

กําหนดขนาดตัวอยาง  n และสัดสวน
ของเสียมาตรฐาน 0p  

จําลองขอมูลเมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม 

คํานวณคาสถิติทดสอบของ 
แผนภูมิควบคุม 

คาสถิติออกนอก 
ขอบเขตควบคุม 

 

คํานวณคา α̂  ของแตละแผนภูมิ 

จบการทํางาน 

เปรียบเทยีบคา α̂  

ขั้นตอนการหาคาประมาณความผิดพลาดประเภทที่ 1  ˆ( )α  แสดงเปนแผนผังไดดังนี ้
   
                                                                      
 
 
 
                                 
 
 

                                                
 
 
 

                 
                                    

 
 
  

                            
 
 
                         
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที่ 3.1   แผนผังแสดงวธิีการหาคาความนาจะเปนทีต่ัวอยางจะออกนอกขอบเขตควบคุมเมื่อ  
                   กระบวนอยูในการควบคุม 

เพิ่มจํานวนครั้งของการ
ออกนอกขอบเขตควบคุม 

จริง 

 เท็จ 

 เท็จ 

จริง 

ทําซ้ําใหครบจํานวน
กลุมตัวอยาง 
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  ขั้นตอนสอง   การหา ARL  เมือ่กระบวนการไมอยูในการควบคุม  มีข้ันตอนดังนี ้
 1. สรางเลขสุมที่มีการแจกแจงแบบ  (0,1)U  
 2. สรางขอมูลที่มีการแจกแจงแบรนูลลี  1( , )ber n p  

3. กําหนดขอบเขตควบคุมสําหรับแตละแผนภูมิตามสถานการณที่กําหนดเหมือนกับ    
ข้ันตอนการหาคา α̂   และคํานวณคาสถิติของแตละแผนภูมิ 

4. ถาคาที่นํามาเปรียบเทียบกับขอบเขตควบคุมมีคามากกวาขอบเขตควบคุมบนหรือนอย
กวาขอบเขตควบคุมลาง ใหกลับไปทําขอที่  5  ตอ แตถาคาที่นํามาเปรียบเทียบกับขอบเขต     
ควบคุมมีคานอยกวาขอบเขตควบคุมบนหรือมากกวาขอบเขตควบคุมลาง  ใหเปรียบเทียบคาตัว
ตอไปจนกวาจะมีคามากกวาขอบเขตควบคุมบนหรือนอยกวาขอบเขตควบคุมลาง 

5. ทําขั้นที่  2- 4  ซ้ํา 1,000  รอบแลวหาจํานวนคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย 
6. เปลี่ยนคา δ  แลวทําขั้นที่ 2-4 ใหครบทุกคาที่เปลี่ยนแปลงไป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 26

     เร่ิมตน 

กําหนดขนาดตัวอยางและระดับ 
การเปลี่ยนแปลงของสัดสวนของเสีย 

จําลองขอมูลเมื่อกระบวนการไมปกติ 

คํานวณคาสถิติทดสอบของ 
แผนภูมิควบคุม 

 

นับจํานวนความยาววิ่ง 

ทําซ้ําใหครบ 
1,000 รอบ 

คํานวณคา ARL  ของแตละแผนภูมิ 

จบการทํางาน 

เปรียบเทียบคา ARL  

ขั้นตอนการหาคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย( ARL ) แสดงเปนแผนผังไดดังนี ้
   
                                                                      
 
 
 
                                 
 
 

                                                
 
 
 

                 
                                    

 
 
 

                            
 
 
                         
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาพที่ 3.2  แผนผังแสดงวิธกีารหาจํานวนคาความยาววิง่โดยเฉลี่ยของแผนภูมิควบคุม                                

คาสถิติออกนอก 
ขอบเขตควบคุม 

เท็จ 

จริง 

จริง 

เท็จ 
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3.3   การสรางตัวเลขสุมที่มีการแจกแจงสม่ําเสมอ 
 
  การผลิตตัวเลขสุมที่มีการแจกแจงสม่ําเสมอในชวง (0,1) เปนพื้นฐานในการผลิต
ตัวเลขสุมที่มีการแจกแจงแบบอื่นๆ ตัวเลขสุมที่ผลิตไดตองเปนอิสระซ่ึงกันและกัน และมีการ    
แจกแจงสม่ําเสมอในชวง (0,1)  วิธีการผลิตตัวเลขสุมที่นิยมใชกันอยางแพรหลายวิธีหนึ่งคือ       
วิธี  Mutiplicative Congruential  ซึ่งพัฒนาขึ้นในป ค.ศ. 1951 โดย Lehmer 
 
                                     1( )modi iX aX M−=                                                                 (3.1) 
 
 และ   / ; 1, 2,3,...i iU X M i= =  
            โดยที่    0X       เปนคาเริ่มตน(intial value) 

   iX  เปนตัวเลขสุมจํานวนเต็มตัวที่ i โดยที่   0 1iX M≤ ≤ −  
   iU  เปนตัวเลขสุมตัวที่ i โดยที่  0 1iU≤ <  

M        เปนคาคงที่ 
   a  เปนตัวคูณคงที่ (constant multipier) 
 

จากสมการที่ (3.1)  iX  คือเศษเหลือเปนจํานวนเต็มที่ไดจากการหาร 1iaX −  ดวย M  
และเศษเหลือที่ไดจะใชในการผลิตตัวเลขสุมตัวถัดไป ในการผลิตตัวเลขสุมนั้นเมื่อกําหนดให 0X   
เปนคาเริ่มตนจะไดตัวเลขสุม 1 2 3, , ,...X X X   เปนเลขจํานวนเต็มที่มีคาอยูระหวาง 0 ถึง 1M −

จากนั้นหาร iX   ดวย M   จะไดตัวเลขสุมที่มีคาอยูระหวาง 0 และ 1 ซึ่งในงานวิจัยครั้งนี้  U  คือ
คาตัวเลขสุมที่มีการแจกแจงสม่ําเสมอในชวง (0,1) ที่ผลิตไดจากวิธีดังกลาว 

 
การกําหนดคา M  และ a  มีความสําคัญมากในการผลิตตัวเลขสุม เพราะตองการไดเลข

สุมที่เปนอิสระกัน มีการแจกแจงสม่ําเสมอในชวง 0 ถึง 1 และมีคาบของตัวเลขสุมยาวมากพอที่จะ
ใชงานไดคา M  และ  a    ที่ใชกันมากคาหนึ่ง สําหรับเครื่องคอมพิวเตอรขนาด 32 บิตตอ 1 คํา     
(1 word)  คือ M  เทากับ  312 1 2147483647− =   และคา a  เทากับ 57 16807=  สําหรับ 0X   
กําหนดเปนจํานวนเต็มบวกที่นอยกวาหรือเทากับ  M   
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3.3 การสรางตัวแปรสุมที่มีการแจกแจงแบรนูลลี  
 

ในการสรางตัวแปรสุม iY  ใหมีการแจกแจงแบรนูลลี ที่มีพารามิเตอรเทากับ p  สามารถ
ทําไดโดยทําการสรางตัวแปรสุม  1 2 3, , ,... nY Y Y Y   ซึ่งเปนอิสระจากกัน และมีการแจกแจงแบบ  
แบรนูลลีที่มีพารามิเตอร  p  โดยมีเงื่อนไขดังนี้ 

ถา  U   มีคานอยกวา   p                                           ให  1iY =   (เปนของเสีย) 
 ถา  U   มีคามากกวาหรือเทากับ  p                            ให  0iY =  (ไมเปนของเสีย) 

โดยที่ U  คือ ตัวเลขสุมที่มีการแจกแจงสม่ําเสมอในชวง (0,1) และกระทําซ้ําทั้งหมด n  
คร้ัง 

โดยใชพารามิเตอร 0p p=  สําหรับการหาคาประมาณความนาจะเปนของความ         
ผิดพลาดประเภทที่ 1  (α̂ )  และใชพารามิเตอร 1p p=  สําหรับข้ันตอนในการหาคา ARL  เมื่อ
กระบวนการไมอยูในการควบคุม  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทที่ 4 
 

ผลการวิจัย 
 

การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงคเพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมสําหรับการ
ตรวจวัดกระบวนการที่มีการเปลี่ยนแปลงในสัดสวนของเสีย ซึ่งแผนภูมิควบคุมคุณภาพทั้ง 3 แบบ 
คือ แผนภูมิอารคไซน  แผนภูมิเรขาคณิต แผนภูมิควบคุมสังเคราะห  โดยวิธีการหาคาความยาววิ่ง
โดยเฉลี่ย( ARL ) ของแผนภูมิควบคุมดังกลาว โดยที่คา ARL  ของแผนภูมิชนิดใดนอยที่สุด แสดง
วาแผนภูมินั้นมีประสิทธิภาพมากที่สุดในกระบวนการที่มีการเปลี่ยนแปลง เพื่อตองการหาผลสรุป
วาแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสียใด ที่มีประสิทธิภาพในการตรวจสอบกระบวนการออกนอกการ
ควบคุมไดเร็วที่สุด 

 
การวิจัยครั้งนี้จึงเสนอผลการวิจัย จําแนกเปน 3 สวน สวนแรกคอืตารางแสดงขอบเขตการ

ควบคุมของแตละตัวสถิติทดสอบในสถานการณตางๆ  ที่ศึกษา สวนที่ 2 คือ ตารางแสดง
คาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 ˆ( )α  สวนที่ 3 แสดงคา ARL  ของแต
ละวิธีการตรวจสอบ โดยกําหนดสัญลักษณตอไปนี้ใชแทนความหมายตาง ๆ คือ 

 
0p  หมายถึง    คาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม 
1 0(1 )p pδ= +    หมายถึง    คาสัดสวนของเสียเมื่อกระบวนผิดปกติ 

δ                          หมายถึง    ระดับการเปลี่ยนแปลงของเสียของคาสัดสวนของเสีย  
n                        หมายถึง    ขนาดของกลุมตัวอยาง 
ARL            หมายถึง    จํานวนตัวอยางโดยเฉลี่ยที่ตองการตรวจสอบจนกระทั่งพบวา 
                                           กระบวนการผิดปกติ 
A                 หมายถึง    วิธีการตรวจสอบดวยแผนภูมิอารคไซน 
G                หมายถึง    วิธีกาตรวจสอบดวยแผนภูมิเรขาคณิต 
S                 หมายถึง    วิธีการตรวจสอบดวยแผนภูมิควบคุมสังเคราะห 
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4.1 ขอบเขตของแผนภูมิควบคุม 
 
 ขอบเขตของแผนภูมิควบคุมทั้ง  3  แบบคือ แผนภูมิอารคไซน (A)  แผนภูมิเรขาคณิต(G) 
และแผนภูมิควบคุมสังเคราะห (S)  ถูกสรางขึ้นในกรณีที่กระบวนการอยูในการควบคุมตาม    
สถานการณตาง ๆ  และในกรณีที่ทราบคาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม( 0p ) โดย
กําหนดคาพารามิเตอรตางๆ นําเสนอในตารางที่ 4.1- ตารางที่ 4.14 
 
ตารางที่ 4.1  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ คา  0p =0.0001 และกลุมตีวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

100 0.1600 -0.1400 14 0.3100 0 21 
125 0.1442 -0.1242 14 0.3479 0 20 
150 0.1325 -0.1125 14 0.3824 0 19 
175 0.1234 -0.1034 14 0.4143 0 18 
200 0.1161 -0.0961 14 0.4442 0 18 
225 0.1100 -0.0900 14 0.4725 0 17 
250 0.1049 -0.0849 14 0.4993 0 17 
300 0.0966 -0.0766 14 0.5496 0 14 
350 0.0902 -0.0702 14 0.5962 0 9 
400 0.0850 -0.0650 14 0.6400 0 7 
450 0.0807 -0.0607 14 0.6814 0 6 

0.0001 

500 0.0771 -0.0571 14 0.7208 0 6 
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ตารางที่ 4.2  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ คา  0p =0.0003,0.0005   และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

100 0.1673 -0.1327 5 0.5495 0 16 
125 0.1515 -0.1168 5 0.6184 0 15 
150 0.1398 -0.1052 5 0.6813 0 11 
175 0.1307 -0.0961 5 0.7398 0 11 
200 0.1234 -0.0887 5 0.7947 0 10 
225 0.1173 -0.0827 5 0.8468 0 9 
250 0.1122 -0.0775 5 0.8965 0 9 
300 0.1039 -0.0693 5 0.9899 0 8 
350 0.0975 -0.0629 5 1.0770 0 8 
400 0.0923 -0.0577 5 1.1591 0 7 
450 0.0880 -0.0534 5 1.2371 0 6 

0.0003 

500 0.0844 -0.0498 5 1.3117 0 5 
100 0.1724 -0.1276 3 0.7207 0 12 
125 0.1565 -0.1118 3 0.8123 0 11 
150 0.1448 -0.1001 3 0.8964 0 9 
175 0.1358 -0.0910 3 0.9747 0 8 
200 0.1284 -0.0837 3 1.0484 0 8 
225 0.1224 -0.0776 3 1.1185 0 7 
250 0.1172 -0.0725 3 1.1854 0 7 
300 0.1090 -0.0642 3 1.3116 0 7 
350 0.1025 -0.0578 3 1.4297 0 6 
400 0.0974 -0.0526 3 1.5413 0 6 
450 0.0931 -0.0483 3 1.6477 0 5 

0.0005  

500 0.0894 -0.0447 3 1.7496 0 4 
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ตารางที่ 4.3  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ คา  0p =0.0007,0.0009  และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

100 0.1765 -0.1235 2 0.8634 0 11 
125 0.1606 -0.1077 2 0.9746 0 9 
150 0.1489 -0.0960 2 1.0768 0 8 
175 0.1398 -0.0869 2 1.1721 0 7 
200 0.1325 -0.0796 2 1.2621 0 7 
225 0.1265 -0.0735 2 1.3477 0 6 
250 0.1213 -0.0684 2 1.4296 0 6 
300 0.1131 -0.0601 2 1.5843 0 6 
350 0.1066 -0.0537 2 1.7294 0 5 
400 0.1015 -0.0485 2 1.8669 0 4 
450 0.0972 -0.0443 2 1.9982 0 3 

0.0007 

500 0.0935 -0.0406 2 2.1242 0 3 
100 0.1800 -0.1200 2 0.9896 0 11 
125 0.1642 -0.1042 2 1.1183 0 9 
150 0.1525 -0.0925 2 1.2368 0 8 
175 0.1434 -0.0834 2 1.3476 0 7 
200 0.1361 -0.0761 2 1.4522 0 6 
225 0.1300 -0.0700 2 1.5519 0 5 
250 0.1249 -0.0649 2 1.6474 0 5 
300 0.1166 -0.0566 2 1.8281 0 4 
350 0.1102 -0.0502 2 1.9980 0 4 
400 0.1050 -0.0450 2 2.1592 0 3 
450 0.1007 -0.0407 2 2.3133 0 2 

0.0009  

500 0.0971 -0.0371 2 2.4616 0 2 
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ตารางที่ 4.4  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.001   และกลุมตัวอยางขนาด  n    
  

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7024 -0.6392 2 0.2170 0 50 
10 0.5060 -0.4427 2 0.3099 0 42 
15 0.4189 -0.3557 2 0.3822 0 40 
20 0.3670 -0.3038 2 0.4441 0 35 
25 0.3316 -0.2684 2 0.4991 0 30 
30 0.3055 -0.2422 2 0.5494 0 27 
35 0.2852 -0.2219 2 0.5960 0 25 
40 0.2688 -0.2055 2 0.6397 0 21 
45 0.2552 -0.1920 2 0.6811 0 19 
50 0.2438 -0.1805 2 0.7205 0 18 
60 0.2253 -0.1620 2 0.7945 0 17 
70 0.2109 -0.1477 2 0.8633 0 15 
80 0.1993 -0.1361 2 0.9281 0 10 
90 0.1897 -0.1265 2 0.9895 0 9 
100 0.1816 -0.1184 2 1.0482 0 7 
125 0.1658 -0.1025 2 1.1851 0 6 
150 0.1541 -0.0908 2 1.3113 0 6 
175 0.1450 -0.0818 2 1.4294 0 5 
200 0.1377 -0.0744 2 1.5410 0 5 
225 0.1316 -0.0684 2 1.6473 0 4 
250 0.1265 -0.0632 2 1.7493 0 4 
300 0.1182 -0.0550 2 1.9423 0 4 
350 0.1118 -0.0486 2 2.1239 0 3 
400 0.1066 -0.0434 2 2.2964 0 2 
450 0.1023 -0.0391 2 2.4615 0 2 

0.001  

500 0.0987 -0.0355 2 2.6203 0 2 
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ตารางที่ 4.5  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.003   และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7256 -0.6160 1 0.3819 0 48 
10 0.5291 -0.4195 1 0.5488 0 40 
15 0.4421 -0.3325 1 0.6804 0 36 
20 0.3902 -0.2806 1 0.7937 0 31 
25 0.3548 -0.2452 1 0.8954 0 29 
30 0.3287 -0.2191 1 0.9886 0 24 
35 0.3083 -0.1987 1 1.0757 0 23 
40 0.2920 -0.1824 1 1.1577 0 20 
45 0.2784 -0.1688 1 1.2356 0 17 
50 0.2669 -0.1573 1 1.3102 0 11 
60 0.2484 -0.1388 1 1.4509 0 9 
70 0.2341 -0.1245 1 1.5827 0 9 
80 0.2225 -0.1129 1 1.7075 0 8 
90 0.2129 -0.1033 1 1.8265 0 7 
100 0.2048 -0.0952 1 1.9407 0 6 
125 0.1890 -0.0794 1 2.2094 0 5 
150 0.1773 -0.0677 1 2.4594 0 4 
175 0.1682 -0.0586 1 2.6954 0 3 
200 0.1609 -0.0513 1 2.9203 0 3 
225 0.1548 -0.0452 1 3.1361 0 3 
250 0.1497 -0.0401 1 3.3442 0 3 
300 0.1414 -0.0318 1 3.7418 0 2 
350 0.1350 -0.0254 1 4.1195 0 2 
400 0.1298 -0.0202 1 4.4814 0 2 
450 0.1255 -0.0159 1 4.8305 0 1 

0.003 

500 0.1219 -0.0123 1 5.1687 0 1 
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ตารางที่ 4.6  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.005   และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7416 -0.6001 1 0.4982 0 45 
10 0.5451 -0.4036 1 0.7191 0 38 
15 0.4581 -0.3165 1 0.8945 0 34 
20 0.4062 -0.2646 1 1.0463 0 30 
25 0.3708 -0.2292 1 1.1830 0 26 
30 0.3446 -0.2031 1 1.3090 0 21 
35 0.3243 -0.1828 1 1.4268 0 19 
40 0.3079 -0.1664 1 1.5383 0 17 
45 0.2944 -0.1528 1 1.6445 0 15 
50 0.2829 -0.1414 1 1.7462 0 11 
60 0.2644 -0.1229 1 1.9391 0 11 
70 0.2501 -0.1085 1 2.1204 0 10 
80 0.2385 -0.0969 1 2.2926 0 7 
90 0.2289 -0.0873 1 2.4574 0 6 
100 0.2208 -0.0792 1 2.6160 0 4 
125 0.2049 -0.0634 1 2.9908 0 3 
150 0.1932 -0.0517 1 3.3416 0 3 
175 0.1842 -0.0426 1 3.6742 0 2 
200 0.1768 -0.0353 1 3.9925 0 2 
225 0.1708 -0.0292 1 4.2990 0 2 
250 0.1656 -0.0241 1 4.5957 0 2 
300 0.1574 -0.0158 1 5.1650 0 2 
350 0.1509 -0.0094 1 5.7087 0 2 
400 0.1458 -0.0042 1 6.2320 0 1 
450 0.1415 0.0001 1 6.7387 0 1 

0.005 

500 0.1379 0.0037 1 7.2315 0 1 
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ตารางที่ 4.7  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.007   และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7546 -0.5871 1 0.5943 0 40 
10 0.5581 -0.3906 1 0.8609 0 33 
15 0.4711 -0.3035 1 1.0737 0 31 
20 0.4192 -0.2516 1 1.2586 0 22 
25 0.3838 -0.2162 1 1.4256 0 19 
30 0.3576 -0.1901 1 1.5800 0 18 
35 0.3373 -0.1698 1 1.7247 0 15 
40 0.3209 -0.1534 1 1.8619 0 15 
45 0.3074 -0.1398 1 1.9928 0 13 
50 0.2959 -0.1284 1 2.1186 0 11 
60 0.2774 -0.1099 1 2.3574 0 8 
70 0.2630 -0.0955 1 2.5826 0 7 
80 0.2515 -0.0839 1 2.7971 0 6 
90 0.2419 -0.0744 1 3.0028 0 4 
100 0.2338 -0.0662 1 3.2012 0 3 
125 0.2179 -0.0504 1 3.6714 0 3 
150 0.2062 -0.0387 1 4.1133 0 3 
175 0.1972 -0.0296 1 4.5338 0 2 
200 0.1898 -0.0223 1 4.9372 0 2 
225 0.1838 -0.0162 1 5.3268 0 2 
250 0.1786 -0.0111 1 5.7047 0 2 
300 0.1704 -0.0028 1 6.4322 0 1 
350 0.1639 0.0036 1 7.1293 0 1 
400 0.1588 0.0088 1 7.8024 0 1 
450 0.1545 0.0131 1 8.4558 0 1 

0.007 

500 0.1508 0.0167 1 9.0928 0 1 
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ตารางที่4.8  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ 0p = 0.009  และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7658 -0.5758 1 0.6785 0 15 
10 0.5694 -0.3793 1 0.9859 0 35 
15 0.4823 -0.2923 1 1.2323 0 27 
20 0.4304 -0.2404 1 1.4471 0 20 
25 0.3950 -0.2050 1 1.6416 0 17 
30 0.3689 -0.1789 1 1.8218 0 14 
35 0.3486 -0.1585 1 1.9912 0 13 
40 0.3322 -0.1422 1 2.1519 0 12 
45 0.3186 -0.1286 1 2.3056 0 12 
50 0.3071 -0.1171 1 2.4534 0 10 
60 0.2887 -0.0986 1 2.7346 0 9 
70 0.2743 -0.0843 1 3.0004 0 7 
80 0.2627 -0.0727 1 3.2541 0 6 
90 0.2531 -0.0631 1 3.4978 0 5 
100 0.2450 -0.0550 1 3.7332 0 4 
125 0.2292 -0.0392 1 4.2926 0 4 
150 0.2175 -0.0275 1 4.8200 0 3 
175 0.2084 -0.0184 1 5.3230 0 3 
200 0.2011 -0.0111 1 5.8068 0 3 
225 0.1950 -0.0050 1 6.2748 0 2 
250 0.1899 0.0001 1 6.7297 0 2 
300 0.1816 0.0084 1 7.6073 0 2 
350 0.1752 0.0148 1 8.4505 0 1 
400 0.1700 0.0200 1 9.2664 0 1 
450 0.1657 0.0243 1 10.0602 0 1 

0.009 

500 0.1621 0.0279 1 10.8353 0 1 
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ตารางที่ 4.9 แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.01  และกลุมตัวอยางขนาด  n    
 

A  S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.7710 -0.5707 1 0.7175 0 32 
10 0.5745 -0.3742 1 1.0439 0 25 
15 0.4875 -0.2871 1 1.3061 0 15 
20 0.4356 -0.2352 1 1.5349 0 15 
25 0.4002 -0.1998 1 1.7425 0 12 
30 0.3740 -0.1737 1 1.9349 0 11 
35 0.3537 -0.1534 1 2.1159 0 11 
40 0.3373 -0.1370 1 2.2879 0 11 
45 0.3238 -0.1234 1 2.4524 0 9 
50 0.3123 -0.1120 1 2.6107 0 8 
60 0.2938 -0.0935 1 2.9121 0 7 
70 0.2795 -0.0791 1 3.1974 0 5 
80 0.2679 -0.0675 1 3.4698 0 4 
90 0.2583 -0.0579 1 3.7318 0 4 
100 0.2502 -0.0498 1 3.9850 0 3 
125 0.2343 -0.0340 1 4.5873 0 2 
150 0.2226 -0.0223 1 5.1558 0 2 
175 0.2136 -0.0132 1 5.6987 0 1 
200 0.2062 -0.0059 1 6.2218 0 1 
225 0.2002 0.0002 1 6.7274 0 1 
250 0.1950 0.0053 1 7.2196 0 1 
300 0.1868 0.0136 1 8.1701 0 1 
350 0.1803 0.0200 1 9.0844 0 1 
400 0.1752 0.0252 1 9.9699 0 1 
450 0.1709 0.0295 1 10.8321 0 1 

0.01 

500 0.1672 0.0331 1 11.6746 0 1 
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ตารางที่ 4.10 แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ   0p = 0.03 และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.8449 -0.4967 1 1.2943 0 27 
10 0.6484 -0.3003 1 1.9183 0 12 
15 0.5614 -0.2132 1 2.4320 0 9 
20 0.5095 -0.1613 1 2.8887 0 6 
25 0.4741 -0.1259 1 3.3088 0 5 
30 0.4479 -0.0998 1 3.7030 0 4 
35 0.4276 -0.0795 1 4.0776 0 4 
40 0.4112 -0.0631 1 4.4367 0 4 
45 0.3977 -0.0495 1 4.7830 0 3 
50 0.3862 -0.0381 1 5.1187 0 3 
60 0.3677 -0.0196 1 5.7641 0 2 
70 0.3534 -0.0052 1 6.3817 0 1 
80 0.3418 0.0064 1 6.9773 0 1 
90 0.3322 0.0160 1 7.5550 0 1 
100 0.3241 0.0241 1 8.1176 0 1 
125 0.3082 0.0399 1 9.4717 0 1 
150 0.2965 0.0516 1 10.7678 0 1 
175 0.2875 0.0607 1 12.0200 0 1 
200 0.2801 0.0680 1 13.2374 0 1 
225 0.2741 0.0741 1 14.4264 0 1 
250 0.2689 0.0792 1 13.2374 0 1 
300 0.2607 0.0875 1 17.8640 0.1360 1 
350 0.2543 0.0939 1 20.0742 0.9258 1 
400 0.2491 0.0991 1 22.2352 1.7648 1 
450 0.2448 0.1034 1 22.2352 1.7648 1 

0.03 

500 0.2412 0.1070 1 26.4433 3.5567 1 
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ตารางที่ 4.11 แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ 0p = 0.05 และกลุมตัวอยางขนาด  n      
 

A  S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.8963 -0.4453 1 1.7120 0 25 
10 0.6998 -0.2489 1 2.5676 0 17 
15 0.6128 -0.1618 1 3.2823 0 10 
20 0.5609 -0.1099 1 3.9240 0 9 
25 0.5255 -0.0745 1 4.5192 0 8 
30 0.4993 -0.0484 1 5.0812 0 6 
35 0.4790 -0.0281 1 5.6181 0 5 
40 0.4626 -0.0117 1 6.1352 0 4 
45 0.4491 0.0019 1 6.6361 0 4 
50 0.4376 0.0133 1 7.1233 0 3 
60 0.4191 0.0318 1 8.0646 0 3 
70 0.4048 0.0462 1 8.9704 0 2 
80 0.3932 0.0578 1 9.8481 0 1 
90 0.3836 0.0674 1 10.7028 0 1 

100 0.3755 0.0755 1 11.5384 0 1 
125 0.3596 0.0913 1 13.5601 0 1 
150 0.3479 0.1030 1 15.5078 0 1 
175 0.3389 0.1121 1 17.3994 0.1006 1 
200 0.3315 0.1194 1 19.2466 0.7534 1 
225 0.3255 0.1255 1 21.0575 1.4425 1 
250 0.3203 0.1306 1 22.8380 2.1620 1 
300 0.3121 0.1389 1 26.3248 3.6752 1 
350 0.3057 0.1453 1 29.7321 5.2678 1 
400 0.3005 0.1505 1 33.0767 6.9233 1 
450 0.2962 0.1548 1 36.3699 8.6301 1 

0.05 

500 0.2926 0.1584 1 39.6202 10.3798 1 
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ตารางที่ 4.12 แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ 0p = 0.07 และกลุมตัวอยางขนาด  n     
 

A G S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.9385 -0.4031 1 2.0616 0 22 
10 0.7420 -0.2067 1 3.1205 0 15 
15 0.6550 -0.1196 1 4.0145 0 10 
20 0.6031 -0.0677 1 4.8232 0 9 
25 0.5677 -0.0323 1 5.5772 0 7 
30 0.5415 -0.0062 1 6.2925 0 6 
35 0.5212 0.0141 1 6.9784 0 5 
40 0.5048 0.0305 1 7.6411 0 5 
45 0.4913 0.0441 1 8.2847 0 4 
50 0.4798 0.0555 1 8.9125 0 3 
60 0.4613 0.0740 1 10.1290 0 2 
70 0.4470 0.0884 1 11.3041 0 1 
80 0.4354 0.1000 1 12.4463 0 1 
90 0.4258 0.1096 1 13.5616 0 1 
100 0.4177 0.1177 1 14.6544 0 1 
125 0.4018 0.1335 1 17.3079 0.1921 1 
150 0.3901 0.1452 1 19.8747 1.1253 1 
175 0.3811 0.1543 1 22.3758 2.1242 1 
200 0.3737 0.1616 1 24.8250 3.1750 1 
225 0.3677 0.1677 1 27.2316 4.2684 1 
250 0.3625 0.1728 1 29.6027 5.3973 1 
300 0.3543 0.1811 1 34.2578 7.7421 1 
350 0.3479 0.1875 1 38.8201 10.1799 1 
400 0.3427 0.1927 1 43.3088 12.6912 1 
450 0.3384 0.1970 1 47.7375 15.2625 1 

0.07 

500 0.3348 0.2006 1 52.1158 17.8842 1 
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ตารางที่ 4.13  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ 0p = 0.09 และกลุมตัวอยางขนาด  n   
   

A  S 
0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.9753 -0.3663 1 2.3698 0 19 
10 0.7789 -0.1698 1 3.6150 0 11 
15 0.6918 -0.0828 1 4.6751 0 10 
20 0.6399 -0.0309 1 5.6395 0 9 
25 0.6045 0.0045 1 6.5427 0 7 
30 0.5784 0.0307 1 7.4024 0 6 
35 0.5581 0.0510 1 8.2292 0 5 
40 0.5417 0.0673 1 9.02992 0 4 
45 0.5281 0.0809 1 9.80930 0 3 
50 0.5167 0.0924 1 10.5708 0 2 
60 0.4982 0.1109 1 12.0503 0 1 
70 0.4838 0.1252 1 13.4831 0 1 
80 0.4722 0.1368 1 14.8791 0 1 
90 0.4626 0.1464 1 16.2449 0 1 
100 0.4545 0.1545 1 17.5855 4.1455 1 
125 0.4387 0.1704 1 20.8488 1.6512 1 
150 0.4270 0.1820 1 24.0105 2.9850 1 
175 0.4179 0.1911 1 27.1075 4.3925 1 
200 0.4106 0.1985 1 30.1417 5.8583 1 
225 0.4045 0.2045 1 33.1282 7.3718 1 
250 0.3994 0.2097 1 36.0748 8.9252 1 
300 0.3911 0.2179 1 41.8704 12.1296 1 
350 0.3847 0.2243 1 47.5619 15.4381 1 
400 0.3795 0.2295 1 53.1709 18.8291 1 
450 0.3752 0.2338 1 58.7125 22.2875 1 

0.09 

500 0.3716 0.2374 1 64.1977 25.8024 1 
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ตารางที่ 4.14  แสดงขอบเขตการควบคุมเมื่อ  0p = 0.10,0.15,0.20 และกลุมตัวอยางขนาด  n     
A  S 

0p  n  UCL LCL LCL UCL LCL L 

5 0.9923 -0.3493 1 2.5125 0 17 
10 0.7959 -0.1528 1 3.846 0 16 
15 0.7088 -0.0658 1 4.9857 0 8 
20 0.6569 -0.0139 1 6.0249 0 5 
25 0.6215 0.0215 1 7.000 0 4 
30 0.5954 0.0477 1 7.9295 0 3 
35 0.5751 0.0680 1 8.8245 0 2 
40 0.5587 0.0844 1 9.6921 0 1 
45 0.5451 0.0979 1 9.6921 0 1 

0.10 

50 0.5337 0.1094 1 11.3640 0 1 
5 1.0679 -0.2738 1 3.1453 0 15 
10 0.8714 -0.0773 1 4.8875 0 12 
15 0.7844 0.0098 1 6.3988 0 7 
20 0.7325 0.0616 1 7.7906 0 4 
25 0.6971 0.0971 1 9.1061 0 3 
30 0.6709 0.1232 1 10.3673 0 2 
35 0.6506 0.1435 1 11.5874 0 1 
40 0.6342 0.1599 1 12.7750 0 1 
45 0.6207 0.1734 1 13.9359 0 1 

0.15 

50 0.6092 0.1849 1 15.0746 0 1 
5 1.1331 -0.2085 1 3.6833 0 10 
10 0.9366 -0.0121 1 5.7947 0 9 
15 0.8496 0.0750 1 7.6476 0 5 
20 0.7977 0.1269 1 9.3666 0 3 
25 0.7623 0.1623 1 11.000 0 2 
30 0.7361 0.1884 1 12.5727 0 1 
35 0.7158 0.2087 1 14.0993 0 1 
40 0.6994 0.2251 1 15.5895 0.4105 1 
45 0.6859 0.2387 1 17.0498 0.9502 1 

0.20 

50 0.6744 0.2501 1 18.4853 1.5147 1 
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จากตารางที่  4.1 ถึงตารางที่ 4.14 สรุปไดดังนี้ 
1. แผนภูมิอารคไซน 
 จะเห็นไดวาขอบเขตควบคุมของแผนภูมิอารคไซนข้ึนอยูกับคาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่
ตองการควบคุม ( 0p ) และขนาดตัวอยาง  n   ซึ่งพบวาขอบเขตควบคุมมีความกวางมากขึ้นคือคา
สวนตางระหวาง UCL  และ LCL  มีคามากขึ้นเมื่อมีคาสัดสวนของเสีย( 0p ) เพิ่มขึ้นแตขอบเขต
ควบคุมมีความกวางลดลงคือคาสวนตางระหวาง UCL  และ LCL  มีคาลดลงเมื่อมีการ     
เปลี่ยนแปลงขนาดตัวอยาง n   เพิ่มข้ึน ณ คาสัดสวนของมาตรฐานที่ตองการควบคุม( 0p ) คงที่
  
2. แผนภูมิเรขาคณิต 
 ขอบเขตควบคุมนี้ไมจะขึ้นอยูกับขนาดตัวอยาง  แตจะขึ้นอยูกับคาสัดสวนของมาตรฐานที่
ตองการควบคุม( 0p )  ซึ่งพบวาขอบเขตควบคุมของแผนภูมิเรขาคณิตจะมีคาของขอบเขตลาง   
ลดลงเมื่อคาสัดสวนของมาตรฐานที่ตองการควบคุม ( 0p ) เพิ่มมากขึ้น  และจะมีขอบเขตควบคุม
เทากัน   ณ 0p  คงที่  เมื่อขนาดหนวยตัวอยาง  n   เปลี่ยนไป 
 
3. แผนภูมิควบคุมสังเคราะห 
 ขอบเขตควบคุมของวิธีควบคุมสังเคราะห มี 2 ขอบเขตควบคุม อธิบายไดดังนี้ 
 ขอบเขตควบคุมแรกจะมีเสนควบคุมบนกับเสนควบคุมลาง จะมีการเปลี่ยนแปลงในทุกๆ
คา เมื่อขนาดตัวอยาง และคาสัดสวนของเสีย( 0p ) เปลี่ยนไป ขอบเขตควบคุมจะมีขนาดกวางขึ้น
เมื่อคาสัดสวนของเสีย( 0p ) เพิ่มข้ึน  และขนาดตัวอยางเพิ่มข้ึน 
 ขอบเขตที่สองจะมีคาขอบเขตควบคุมเปน L  จะมีการเปลี่ยนแปลงเมื่อมีเปลี่ยนขนาด  
ตัวอยาง และคาสัดสวนของเสีย  ที่ขนาดตัวอยางเพิ่มขึ้น คา L  จะลดลงหรือเทาเดิม ในทาง
กลับกันถาขนาดตัวอยางเทาเดิมแตคาสัดสวนของเสียเปลี่ยนแปลงเพิ่มข้ึน คาของ L  จะมีขนาด
เทาเดิมหรือเพิ่มข้ึน  
 
4.2 ผลการวิเคราะหคาประมาณความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1 
 

ในขั้นตอนนี้จะทําการพิจารณาเปรียบเทียบคาประมาณความนาจะเปนของความ    
คลาดเคลื่อนประเภทที่ 1 ˆ( )α  ของแผนภูมิควบคุมทั้ง 3 แบบ คือแผนภูมิอารคไซน(A)             
แผนภูมิเรขาคณิต (G) และแผนภูมิควบคุมสังเคราะห (S) เพื่อคัดเลือกแผนภูมิควบคุมที่สามารถ
ควบคุมคาα̂  เมื่อกระบวนการอยูในการควบคุม ( 0δ = ) แลวนําไปพิจารณาเลือกใชแผนภูมิ  
ควบคุมที่เหมาะสมกับสถานการณตางๆ  จากคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย( ARL ) ในขั้นตอนตอไป  
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ดังแสดงในตารางที่ 4.15  ถึง  ตารางที่ 4.28    ซึ่งแสดงคา α̂   จําแนกตามตามคาสัดสวนของเสีย
มาตรฐานที่ตองการควบคุม( 0p )  และกลุมตัวอยางขนาด n   ถาแผนภูมิควบคุมใดใหคาไมเกิน
ชวงของการยอมรับความนาจะเปนของความผิดพลาดประเภทที่ 1   สรุปวาแผนภูมิควบคุมนั้น
สามารถตรวจสอบกระบวนการไดตามสถานการณตางๆ ที่กําหนด โดยตาราง 4.33  จะแสดง
แผนภูมิควบคุมที่สามารถควบคุมคา α  ตามสถานการณตาง ๆ 
 
  ตารางที่ 4.15  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.0001,0.0003 และกลุมตัวอยางขนาด n     

α̂  
0p  n  A G S 

100 0.0001 0.0008 0.0050* 
125 0.0001 0.0008 0.0050* 
150 0.0001 0.0008 0.0049* 
175 0.0001 0.0007 0.0049* 
200 0.0001 0.0007 0.0049* 
225 0.0002 0.0007 0.0048* 
250 0.0002 0.0006 0.0047* 
300 0.0002 0.0005 0.0046* 
350 0.0003 0.0004 0.0043* 
400 0.0004 0.0004 0.0042* 
450 0.0004 0.0003 0.0041* 

0.0001 

500 0.0005 0.0002 0.0039* 
100 0.0003 0.0015 0.0042* 
125 0.0003 0.0015 0.0041* 
150 0.0003 0.0014 0.0040* 
175 0.0004 0.0014 0.0040* 
200 0.0004 0.0013 0.0039* 
225 0.0004 0.0013 0.0039* 
250 0.0004 0.0013 0.0039* 
300 0.0005 0.0012 0.0038* 
350 0.0005 0.0011 0.0036 
400 0.0006 0.0011 0.0035 
450 0.0008 0.0010 0.0033 

0.0003 

500 0.0010 0.0010 0.0025 
  หมายเหต ุ * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.16  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.0005,0.0007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

100 0.0004 0.0031 0.0042* 
125 0.0004 0.0031 0.0040* 
150 0.0004 0.0031 0.0039* 
175 0.0005 0.0031 0.0037* 
200 0.0005 0.0031 0.0035 
225 0.0005 0.0031 0.0034 
250 0.0007 0.0030 0.0033 
300 0.0008 0.0030 0.0031 
350 0.0009 0.0029 0.0029 
400 0.0010 0.0027 0.0023 
450 0.0014 0.0026 0.0019 

0.0005 

500 0.0015 0.0025 0.0016 
100 0.0005 0.0031 0.0037* 
125 0.0005 0.0031 0.0037* 
150 0.0007 0.0031 0.0029 
175 0.0008 0.0030 0.0025 
200 0.0008 0.0030 0.0020 
225 0.0009 0.0030 0.0017 
250 0.0010 0.0029 0.0015 
300 0.0013 0.0029 0.0014 
350 0.0015 0.0029 0.0012 
400 0.0017 0.0028 0.0011 
450 0.0019 0.0027 0.0007 

0.0007 

500 0.0020 0.0027 0.0006 
  หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.17 แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.0009  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

100 0.0009 0.0035 0.0038* 
125 0.0010 0.0035 0.0037* 
150 0.0010 0.0034 0.0033 
175 0.0012 0.0033 0.0030 
200 0.0014 0.0033 0.0027 
225 0.0015 0.0032 0.0024 
250 0.0015 0.0031 0.0019 
300 0.0019 0.0029 0.0018 
350 0.0022 0.0028 0.0015 
400 0.0025 0.0028 0.0015 
450 0.0028 0.0027 0.0014 

0.0009 

500 0.0029 0.0026 0.0010 
  หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.18  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.001 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0051* 0.0098* 
10 0.0001 0.0050* 0.0084* 
15 0.0001 0.0049* 0.0082* 
20 0.0001 0.0049* 0.0075* 
25 0.0001 0.0048* 0.0068* 
30 0.0002 0.0048* 0.0067* 
35 0.0002 0.0047* 0.0065* 
40 0.0003 0.0047* 0.00063* 
45 0.0004 0.0046* 0.0061* 
50 0.0004 0.0046* 0.0050* 
60 0.0005 0.0045* 0.0049* 
70 0.0005 0.0045 0.0046* 
80 0.0006 0.0044 0.0043* 
90 0.0008 0.0044* 0.0039* 

100 0.0009 0.0044* 0.0035 
125 0.0010 0.0043* 0.0033 
150 0.0010 0.0042* 0.0030 
175 0.0011 0.0041* 0.0026 
200 0.0012 0.0041* 0.0024 
225 0.0013 0.0040* 0.0022 
250 0.0015 0.0040* 0.0019 
300 0.0017 0.0039* 0.0016 
350 0.0020 0.0039* 0.0013 
400 0.0024 0.0038* 0.0012 
450 0.0027 0.0037* 0.0011 

0.001 

500 0.0030 0.0037* 0.0011 
  หมายเหต ุ* หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.19  แสดงคา α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.003 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0078* 0.0077* 
10 0.0001 0.0075* 0.0062* 
15 0.0001 0.0073* 0.0053* 
20 0.0001 0.0070* 0.0044* 
25 0.0002 0.0069* 0.0040* 
30 0.0003 0.0069* 0.0037* 
35 0.0004 0.0067* 0.0030 
40 0.0004 0.0065* 0.0025 
45 0.0005 0.0064* 0.0018 
50 0.0006 0.0063* 0.0018 
60 0.0008 0.0062* 0.0017 
70 0.0010 0.0061* 0.0017 
80 0.0013 0.0061* 0.0015 
90 0.0015 0.0060* 0.0014 

100 0.0019 0.0059* 0.0013 
125 0.0019 0.0058* 0.0013 
150 0.0020 0.0057* 0.0013 
175 0.0021 0.0057* 0.0012 
200 0.0021 0.0056* 0.0011 
225 0.0022 0.0055* 0.0011 
250 0.0023 0.0055* 0.0011 
300 0.0027 0.0054* 0.0010 
350 0.0029 0.0056* 0.0010 
400 0.0030 0.0053* 0.0009 
450 0.0032 0.0051* 0.0008 

0.003 

500 0.0034 0.0050* 0.0008 
  หมายเหต ุ * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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   ตารางที่ 4.20  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.005 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0081* 0.0058* 
10 0.0001 0.0077* 0.0050* 
15 0.0001 0.0076* 0.0042* 
20 0.0002 0.0076* 0.0035 
25 0.0003 0.0075* 0.0033 
30 0.0004 0.0073* 0.0028 
35 0.0005 0.0072* 0.0023 
40 0.0006 0.0071* 0.0019 
45 0.0008 0.0071* 0.0018 
50 0.0010 0.0070* 0.0017 
60 0.0010 0.0069* 0.0017 
70 0.0013 0.0068* 0.0016 
80 0.0015 0.0067* 0.0015 
90 0.0018 0.0067* 0.0014 

100 0.0020 0.0066* 0.0014 
125 0.0021 0.0066* 0.0013 
150 0.0024 0.0065* 0.0013 
175 0.0025 0.0065* 0.0012 
200 0.0026 0.0064* 0.0011 
225 0.0027 0.0064* 0.0011 
250 0.0028 0.0064* 0.0011 
300 0.0030 0.0063* 0.0010 
350 0.0033 0.0060* 0.0010 
400 0.0035 0.0059* 0.0009 
450 0.0105* 0.0057* 0.0008 

0.005 

500 0.0306* 0.0057* 0.0007 
หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.21  แสดงคา α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.007  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0086* 0.0082* 
10 0.0001 0.0081* 0.0047* 
15 0.0002 0.0078* 0.0025 
20 0.0003 0.0076* 0.0021 
25 0.0004 0.0076* 0.0020 
30 0.0006 0.0074* 0.0019 
35 0.0008 0.0073 0.0019 
40 0.0009 0.0073* 0.0018 
45 0.0009 0.0072* 0.0017 
50 0.0010 0.0071* 0.0017 
60 0.0014 0.0071* 0.0015 
70 0.0016 0.0069* 0.0014 
80 0.0018 0.0068* 0.0013 
90 0.0019 0.0068* 0.0013 

100 0.0022 0.0067* 0.0011 
125 0.0025 0.0067* 0.0011 
150 0.0027 0.0066* 0.0011 
175 0.0028 0.0066* 0.0010 
200 0.0030 0.0065* 0.0010 
225 0.0031 0.0065* 0.0010 
250 0.0033 0.0064* 0.0009 
300 0.0035 0.0064* 0.0009 
350 0.0077* 0.0063* 0.0008 
400 0.0102* 0.0062* 0.0007 
450 0.0284* 0.0061* 0.0007 

0.007 

500 0.0411* 0.0060* 0.0006 
  หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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   ตารางที่ 4.22  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.009 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0093* 0.0071* 
10 0.0001 0.0091* 0.0064* 
15 0.0002 0.0091* 0.0035 
20 0.0004 0.0090* 0.0024 
25 0.0004 0.0090* 0.0020 
30 0.0007 0.0089* 0.0015 
35 0.0008 0.0089* 0.0014 
40 0.0008 0.0088* 0.0014 
45 0.0009 0.0087* 0.0013 
50 0.0015 0.0087* 0.0012 
60 0.0015 0.0087* 0.0011 
70 0.0016 0.0086* 0.0011 
80 0.0019 0.0086* 0.0011 
90 0.0024 0.0085* 0.0010 

100 0.0029 0.0083* 0.0009 
125 0.0031 0.0083* 0.0009 
150 0.0035 0.0082* 0.0009 
175 0.0035 0.0081* 0.0008 
200 0.0036 0.0080* 0.0008 
225 0.0042* 0.0079* 0.0008 
250 0.0061* 0.0079* 0.0007 
300 0.0103* 0.0078* 0.0007 
350 0.0115* 0.0077* 0.0007 
400 0.0167* 0.0076* 0.0006 
450 0.0281* 0.0074* 0.0005 

0.009 

500 0.0443* 0.0073* 0.0005 
  หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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   ตารางที่ 4.23  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.01 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0113* 0.0037 
10 0.0002 0.0110* 0.0029 
15 0.0003 0.0107* 0.0022 
20 0.0004 0.0107* 0.0017 
25 0.005 0.0106* 0.0017 
30 0.0007 0.0105* 0.0015 
35 0.0009 0.0104* 0.0014 
40 0.0010 0.0103* 0.0013 
45 0.0010 0.0102* 0.0013 
50 0.0010 0.0101* 0.0012 
60 0.0017 0.0101* 0.0012 
70 0.0018 0.0100* 0.0011 
80 0.0020 0.0100* 0.0010 
90 0.0023 0.0098* 0.0010 

100 0.0026 0.0097* 0.0009 
125 0.0030 0.0096* 0.0009 
150 0.0034 0.0095* 0.0009 
175 0.0036 0.0095* 0.0008 
200 0.0057* 0.0094* 0.0008 
225 0.0065* 0.0094* 0.0008 
250 0.0074* 0.0093* 0.0008 
300 0.0141* 0.0092* 0.0007 
350 0.0161* 0.0091* 0.0007 
400 0.0185* 0.0089* 0.0006 
450 0.0223* 0.0087* 0.0005 

0.01 

500 0.0319* 0.0085* 0.0004 
  หมายเหต ุ  * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.24  แสดงคา α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.03  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0140* 0.0030 
10 0.0002 0.0137* 0.0018 
15 0.0003 0.0135* 0.0010 
20 0.0003 0.0132* 0.0010 
25 0.0004 0.0130* 0.0010 
30 0.0005 0.0129* 0.0009 
35 0.005 0.0127* 0.0009 
40 0.0006 0.0125* 0.0008 
45 0.0007 0.0124* 0.0008 
50 0.0011 0.0123* 0.0008 
60 0.0020 0.0123* 0.0007 
70 0.0103* 0.0121* 0.0007 
80 0.0105* 0.0118* 0.0006 
90 0.0207* 0.0117* 0.0006 

100 0.0581* 0.0115* 0.0005 
125 0.0754* 0.0114* 0.0005 
150 0.0913* 0.0113* 0.0005 
175 0.1072* 0.0112* 0.0005 
200 0.1159* 0.0111* 0.0004 
225 0.1376* 0.0110* 0.0004 
250 0.1481* 0.0110* 0.0004 
300 0.1557* 0.0107* 0.0004 
350 0.1863* 0.0105* 0.0003 
400 0.2087* 0.0102* 0.0003 
450 0.2701* 0.0100* 0.0002 

0.03 

500 0.2818* 0.0100* 0.0002 
  หมายเหตุ   * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.25  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.05 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0001 0.0219* 0.0030 
10 0.0002 0.0215* 0.0018 
15 0.003 0.0211* 0.0010 
20 0.0007 0.0210* 0.0009 
25 0.0010 0.0206* 0.0009 
30 0.0023 0.0201* 0.0009 
35 0.0034 0.0198* 0.0009 
40 0.0078* 0.0195* 0.0008 
45 0.0117* 0.0193* 0.0008 
50 0.0871* 0.0190* 0.0008 
60 0.0304* 0.0188* 0.0007 
70 0.0509* 0.0186* 0.0006 
80 0.0613* 0.0185* 0.0005 
90 0.0702* 0.0182* 0.0005 

100 0.0844* 0.0180* 0.0005 
125 0.0883* 0.0178* 0.0004 
150 0.0977* 0.0177* 0.0004 
175 0.1014* 0.0175* 0.0004 
200 0.1035* 0.0174* 0.0004 
225 0.1197* 0.0173* 0.0004 
250 0.1302* 0.0172* 0.0003 
300 0.1367* 0.0169* 0.0003 
350 0.1817* 0.0165* 0.0003 
400 0.2417* 0.0161* 0.0002 
450 0.3523* 0.0150* 0.0002 

0.05 

500 0.4631* 0.0146* 0.0001 
  หมายเหต ุ   * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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   ตารางที่ 4.26  แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.07 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0020 0.0701* 0.0028 
10 0.0025 0.0687* 0.0016 
15 0.0029 0.0669* 0.0014 
20 0.0030 0.0653* 0.0009 
25 0.0036 0.0641* 0.0009 
30 0.0059* 0.0632* 0.0008 
35 0.0183* 0.0591* 0.0007 
40 0.0300* 0.0563* 0.0007 
45 0.0397* 0.0511* 0.0007 
50 0.0466* 0.0481* 0.0006 
60 0.0545* 0.0436* 0.0006 
70 0.0832* 0.0401* 0.0005 
80 0.0956* 0.0358* 0.0005 
90 0.1552* 0.0327* 0.0004 

100 0.2321* 0.0317* 0.0003 
125 0.2865* 0.0312* 0.0003 
150 0.3044* 0.0301* 0.0003 
175 0.3842* 0.0297* 0.0003 
200 0.4170* 0.0293* 0.0003 
225 0.4468* 0.0291* 0.0002 
250 0.4723* 0.0290* 0.0002 
300 0.5534* 0.0285* 0.0002 
350 0.6751* 0.0271* 0.0002 
400 0.7721* 0.0249* 0.0001 
450 0.8405* 0.0237* 0.0001 

0.07 

500 0.8818* 0.0229* 0.0001 
  หมายเหตุ   * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
 
 
 



 57

  ตารางที่ 4.27   แสดงคา  α̂   เมื่อ  คา  0p  = 0.09  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

α̂  
0p  n  A G S 

5 0.0027 0.0887* 0.0017 
10 0.0028 0.0851* 0.0014 
15 0.0030 0.0823* 0.0010 
20 0.0034 0.0790* 0.0009 
25 0.0039* 0.0756* 0.0009 
30 0.0042* 0.0734* 0.0008 
35 0.0051* 0.0712* 0.0008 
40 0.0073* 0.0701* 0.0007 
45 0.0422* 0.0667* 0.0007 
50 0.0568* 0.0659* 0.0006 
60 0.0735* 0.0632* 0.0005 
70 0.0995* 0.0619* 0.0005 
80 0.1843* 0.0587* 0.0004 
90 0.2817* 0.0573* 0.0004 

100 0.2898* 0.0540* 0.0004 
125 0.3254* 0.0527* 0.0004 
150 0.3821* 0.0519* 0.0004 
175 0.3900* 0.0508* 0.0003 
200 0.4257* 0.0492* 0.0003 
225 0.5193* 0.0461* 0.0003 
250 0.6438* 0.0443* 0.0002 
300 0.7541* 0.0424* 0.0002 
350 0.8276* 0.0405* 0.0001 
400 0.8911* 0.0371* 0.0001 
450 0.9862* 0.0336* 0.0001 

0.09 

500 0.9971* 0.0315* 0.0001 
  หมายเหต ุ   * หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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  ตารางที่ 4.28   แสดงคา  α̂  เมื่อ  คา  0p  = 0.10,0.15,0.20  และกลุมตัวอยางขนาด n     
α̂  

0p  n  A G S 
5 0.0019 0.1009* 0.0022 
10 0.0021 0.0990* 0.0021 
15 0.0024 0.0998* 0.0013 
20 0.0036 0.1001* 0.0009 
25 0.0072* 0.1010* 0.0008 
30 0.0098* 0.1010* 0.0005 
35 0.0165* 0.1010* 0.0004 
40 0.0268* 0.1010* 0.0003 
45 0.0440* 0.1003* 0.0002 

0.10 

50 0.0733* 0.1006* 0.0008 
5 0.0022 0.1501 * 0.0008 
10 0.0025 0.1498* 0.0006 
15 0.0037* 0.1485* 0.0005 
20 0.0066* 0.1481* 0.0005 
25 0.0076* 0.1479* 0.0005 
30 0.0122* 0.1477* 0.0004 
35 0.0180* 0.1477* 0.0004 
40 0.0381* 0.1475* 0.0003 
45 0.0450* 0.1473* 0.0003 

0.15 

50 0.0930* 0.1473* 0.0002 
5 0.0024 0.2014* 0.0017 
10 0.0028 0.2010* 0.0012 
15 0.0039* 0.2007* 0.00019 
20 0.0097* 0.2004* 0.0004 
25 0.0122* 0.2001* 0.0004 
30 0.0356* 0.1998* 0.0003 
35 0.0392* 0.1997* 0.0003 
40 0.0531* 0.1997* 0.0001 
45 0.0600* 0.1995* 0.0001 

0.20 

50 0.1350* 0.1993* 0.0001 
  หมายเหต ุ* หมายถึงแผนภูมิควบคุมที่ไมสามารถควบคุมคา α  ได 
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จากตารางที่  4.15 ถึง 4.28  สรุปไดดังนี้ 
1. แผนภูมิอารคไซน  

มีแนวโนมของคา α̂  เพิ่มข้ึนเรื่อยๆ  เมื่อคาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม 
( 0p ) คงที่ และ n  เพิ่มข้ึน เนื่องจากแผนภูมิอารคไซน เปนแผนภูมิที่สรางขึ้นโดยการแปลงขอมูลที่
มีการแจกแจงแบบทวินามที่มีลักษณะเบขวาเมื่อคาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม
( 0p ) มีขนาดเล็ก  จึงทําใหคาตัวอยางตกออกนอกขอบเขตควบคุมบน (UCL ) มากขึ้น ทั้งที่
กระบวนการยังคงอยูในการควบคุม  และเมื่อสังเกตคา  α̂  จะเห็นวาเมื่อขนาดของกลุมตัวอยางมี
คาเพิ่มข้ึน หรือคาสัดสวนมาตรฐานที่ตองการควบคุมมีขนาดใหญขึ้นคา α̂  จะมีแนวโนมเพิ่มตาม
ไปดวย และพบวาจะสามารถควบคุมคา α  ไดเมื่อ  0 2np ≤  
2. แผนภูมิเรขาคณิต 

 มีแนวโนมของคา α̂ ลดลงเรื่อยๆ  เมื่อ 0p   มีคาคงที่ และ  n  เพิ่มข้ึน และเมื่อ 
0p  เมี่อคาเพิ่มข้ึนจะทําใหคา α̂  เพิ่มขึ้น และจะควบคุมคา α  เมื่อ   0p  มีขนาดเล็ก เนื่องจาก

แผนภูมิเรขาคณิตถูกสรางขึ้นสําหรับการตรวจสอบกระบวนการที่ตองการคุณภาพสูงจึงตองการคา
สัดสวนของเสียที่คาเบาบาง   และคาของขอบเขตควบคุมบนและลางถูกสรางขึ้นโดยไมไดใชขนาด
ของตัวอยางจึงพบวาจะสามารถควบคุมคา α  ไดเมื่อ  0p =   0.0001 , 0.0003 , 0.0005 , 
0.0007 , 0.0009 
3. แผนภูมิควบคุมสังเคราะห 
 มีแนวโนมของคา α̂  ลดลงเรื่อย  ๆ    เมื่อ 0p  คงที่ และ n   เพิ่มข้ึนและสามารถควบคุม
คา α   ไดเมื่อ   0 0.1np >   
 ดังนั้นในการพิจารณาคา ARL   เพื่อคัดเลือกแผนภูมิควบคุมที่ดีที่สุดตามแตละ
สถานการณในขั้นตอนตอไป จะเลือกพิจารณาเฉพาะแผนภูมิที่สามารถควบคุมคา α  ไดเทานั้น 

โดยผลสรุปของแผนภูมิควบคุมที่มีคา α̂   ไมเกินชวงของการยอมรับความนาจะเปนของ
ความผิดพลาดประเภทที่ 1  แสดงไวในตารางตารางที่ 4.29  ดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 4.29     แสดงวิธีการตรวจสอบแผนภูมิควบคุมที่ใหคา α̂  ไมเกินกวาเกณฑที่กําหนดโดยจําแนกตามคา  0p    และ n  
n  0.0001 0.0003 0.0005 0.0007 0.0009 0.001 0.003 0.005 0.007 0.009 0.01 0.03 0.05 0.07 0.09 0.10 0.15 0.20 

5 - - - - - A A A A A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S 
1 - - - - - A A A A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S 
15 - - - - - A A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S 
20 - - - - - A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S 
25 - - - - - A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S 
30 - - - - - A A A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S S 
35 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S S 
40 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S S S 
45 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S S S 
50 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S S S 
60 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S - - - 
70 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
80 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
90 - - - - - A A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 

100 A,G A,G A,G A,G A,G A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
125 A,G A,G A,G A,G A,G,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
150 A,G A,G A,G A,G,S A,G,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
175 A,G A,G A,G A,G,S A,G,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
200 A,G A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S A,S A,S A,S S S S S - - - 
225 A,G A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S A,S S S S S S S - - - 
250 A,G A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S A,S S S S S S S - - - 
300 A,G A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S S S S S S S S - - - 
350 A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S S S S S S S S - - - 
400 A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S A,S S S S S S S S - - - 
450 A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S S S S S S S S S - - - 
500 A,G A,G,S A,G,S A,G,S A,G,S A,S A,S S S S S S S S S - - - 

หมายเหตุ    A = แผนภูมิอารคไซน , G = แผนภูมิเรขาคณิต  , S = แผนภูมิควบคุมสังเคราะห   ,  –  หมายถึงในงานวิจัยครั้งนี้ไมไดทําการศึกษาในสถานการณดังกลาว

0p  
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4.3 ผลการวิเคราะหคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ย ARL 
 

จากหัวขอ 4.2 จะเลือกเฉพาะแผนภูมิควบคุมที่สามารควบคุมคา α  ได ตามสถานการณ
ตางๆ  ดังตารางที่ 4.15  - ตารางที่ 4.28   เพื่อนํามาหาคา ARL  ของแผนภูมิควบคุมทั้ง  3  แบบ 
ดังแสดงในตารางที่  4.30 -  ตารางที่ 4.43   และตารางที่ ก1. -  ตารางที่ ก70   (ภาคผนวก ก  
หนา 93- 162)  โดยแสดงเฉพาะคา ARL  ของแผนภูมิควบคุมที่สามารถควบคุมคา α   ไดเทานั้น 
  ตารางที่ 4.30  แสดงคา ARL เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  =0.0001,0.0003  และกลุมตัวอยางขนาด n     

ARL  
0p  n  A G S 

100 534.0640 473.2200*  
125 521.7550 469.5990*  
150 510.5140 466.3810*  
175 498.6190 459.2730*  
200 488.2470 454.3290*  
225 476.5140 446.1450*  
250 468.8120 442.9670*  
300 452.5040 427.2120*  
350 441.2630 418.4950*  
400 429.3680 406.8790*  
450 413.9960 388.9770*  

0.0001 

500 396.2630 376.8790*  
100 505.3680 456.1810*   
125 497.0590 441.5600*   
150 481.8180 430.3420*   
175 469.9230 423.2340*   
200 459.5510 418.2900*   
225 447.8180 410.1060*   
250 436.1160 401.9280*   
300 420.8080 391.1730*   
350 410.5670 379.4560* 394.3200 
400 399.6720 368.8400* 383.5670 
450 385.3000 349.9380* 367.1420 

0.0003 

500 370.5670 340.8400* 356.3560 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.31  แสดงคา ARL  เมื่อ δ =  0.10 คา 0p = 0.0005,0.0007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 495.8470 446.8160*   
125 487.5380 432.1950*   
150 472.2970 420.9770*   
175 460.4020 413.8690*   
200 450.0300 408.9250* 430.3650 
225 438.2970 400.7410* 421.4130 
250 426.5950 392.5630* 413.0460 
300 411.2870 381.8080* 393.2740 
350 401.0460 370.0910* 385.9580 
400 390.1510 359.4750* 375.2050 
450 375.7790 340.5730* 358.7800 

0.0005 

500 361.0460 331.4750* 347.9940 
100 474.8100 418.5440*   
125 466.5010 414.9230*   
150 453.2600 411.7050* 436.1930 
175 441.3650 404.5970* 427.8850 
200 430.9930 399.6530* 419.2440 
225 419.2600 391.4690* 407.7490 
250 407.5580 388.2910* 396.3770 
300 392.2500 375.5360* 384.6140 
350 384.0090 363.8190* 376.1530 
400 372.1140 352.2030* 360.1820 
450 360.7420 337.3010* 352.5290 

0.0007 

500 351.0090 329.2030* 343.7610 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.32  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  = 0.0009  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 467.2890 409.1790*   
125 458.9800 405.5580* 441.3650  
150 443.7390 402.3400* 429.8890 
175 431.8440 395.2320* 420.5230 
200 421.4720 390.2880* 412.2820 
225 409.7390 382.1040* 400.3870 
250 400.0370 378.9260* 389.0150 
300 386.7290 365.1710* 379.2820 
350 379.4880 354.4540* 365.7910 
400 369.5930 342.8380* 356.8200 
450 357.2210 331.9360* 344.1670 

0.0009 

500 345.4880 322.8380* 335.3990 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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   ตารางที่ 4.33  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.10  คา 0p  = 0.001  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 466.7390*     
10 457.6340*     
15 444.9090*     
20 437.5330*     
25 428.6340*     
30 423.3250*     
35 420.3240*    
40 415.0840*    
45 412.8080*    
50 409.6020*    
60 401.1890*    
70 396.8170*    
80 383.8070*    
90 376.0690*    

100 373.6280   351.3850* 
125 369.2090   345.4640* 
150 364.3670   337.2830* 
175 357.9510   334.6590* 
200 353.0590   328.8220* 
225 345.8180   320.5140* 
250 337.9230   311.0750* 
300 330.7780   307.0780* 
350 324.5830   297.7690* 
400 319.5510   286.9640* 
450 311.8180   278.3670* 

0.001 

500 304.3340   271.3560* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.34  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.10  คา 0p  = 0.003  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 458.1160*     
10 449.0110*     
15 436.2860*     
20 428.9100*     
25 420.0110*     
30 414.7020*     
35 406.4610   399.3950* 
40 404.1850   395.5680* 
45 400.9790   390.0870* 
50 395.5660   384.8460* 
60 386.1940   378.9510* 
70 375.1840   370.5950* 
80 369.4460   359.7310* 
90 365.0050   356.1100* 

100 360.5860   340.1700* 
125 355.7440   334.2490* 
150 349.3280   326.0680* 
175 344.4360   323.4430* 
200 337.1950   317.6070* 
225 329.3510   312.2990* 
250 322.1550   306.8600* 
300 315.9600   295.8630* 
350 310.9280   286.5540* 
400 303.1950   278.7490* 
450 295.7110   267.1520* 

0.003 

500 288.7110   263.1410* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.35  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.10  คา 0p  = 0.005  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 436.8650*     
10 427.7600*     
15 415.0350*     
20 407.6590   383.6310* 
25 398.7600   377.4230* 
30 393.4510   370.1150* 
35 390.4500   364.5830* 
40 385.2100   360.7560* 
45 382.9340   355.2750* 
50 379.7280   350.0340* 
60 374.3150   344.1390* 
70 365.9430   337.7830* 
80 353.9330   324.9190* 
90 346.1950   321.2980* 

100 343.7540   316.5730* 
125 339.3350   310.6520* 
150 334.4930   302.4710* 
175 328.0770   299.8470* 
200 323.1850   294.0100* 
225 315.9440   288.7020* 
250 308.0290   283.2630* 
300 300.9040   272.2640* 
350 294.7090   268.9570* 
400 293.6770   260.1520* 
450 281.9440   243.2550* 

0.005 

500 274.4600   239.5840* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.36 แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.10  คา 0p  = 0.007  และกลุมตัวอยางขนาด n   
   

ARL  
0p  n  A G S 

5 435.5220*   
10 426.4170*   
15 413.6920  388.7140* 
20 406.3160  379.3650* 
25 397.4170  372.4150* 
30 392.1080  368.1270* 
35 389.1070  362.2380* 
40 383.8670  358.4110* 
45 381.5910  352.9300* 
50 378.3850  347.6890* 
60 375.9720  341.7940* 
70 367.6000  337.4380* 
80 355.5950  325.5700* 
90 347.8570  321.9490* 

100 345.4160  317.2240* 
125 340.9970  311.3030* 
150 336.1550  303.1220* 
175 329.7390  300.4980* 
200 324.8470  294.6610* 
225 317.6060  289.3530* 
250 309.7110  283.9140* 
300 302.5660  272.9170* 
350 296.3710  269.6080* 
400 295.3390  260.8030* 
450 283.6060  244.2060* 

0.007 

500 276.1220  240.1950* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.37 แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.10  คา 0p  = 0.009  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 384.3040*     
10 381.1990*     
15 368.4740   342.9280* 
20 361.0980   339.6410* 
25 352.1990   331.9280* 
30 349.1290   325.6410* 
35 343.3020   317.4590* 
40 339.6490   313.6320* 
45 334.3730   308.1510*0 
50 329.1670   302.9100* 
60 320.7540   294.0150* 
70 312.3820   285.6590* 
80 304.3670   274.7990* 
90 296.6290   271.1780* 

100 294.1880   266.4530* 
125 289.7690   260.5320* 
150 284.9270   252.3510* 
175 278.5110   249.7270* 
200 273.6190   243.8900* 
225 266.3780   238.5820* 
250 258.4830   233.1430* 
300 251.3380   222.1460* 
350 245.1430   218.8370* 
400 244.1110   210.0320* 
450 232.3780   193.4350* 

0.009 

500 224.8940   189.4240* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.38 ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  = 0.01  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 330.6180*   
10 327.5130  284.3480* 
15 314.7880  274.8060* 
20 307.4120  270.5190* 
25 298.5130  274.8060* 
30 295.4430  270.5190* 
35 290.6160  262.3370* 
40 286.9630  258.5100* 
45 282.6870  253.0290* 
50 279.4810  247.7880* 
60 274.0680  241.8930* 
70 265.6960  237.5370* 
80 250.6810  219.6770* 
90 242.9430  216.0560* 

100 240.5020  211.3310* 
125 236.0830  205.4100* 
150 231.2410  197.2290* 
175 224.8250  194.6050* 
200 219.9330  188.7680* 
225 212.6920  183.4600* 
250 204.7970  178.0210* 
300 197.6520  167.0240* 
350 191.4570  163.7150* 
400 190.4250  154.9100* 
450 178.6920  138.3130* 

0.01 

500 171.2080  134.3020* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.39 แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  = 0.03  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 300.0710  267.1190* 
10 296.9660  263.7850* 
15 284.4830  259.2430* 
20 276.3650  252.9560* 
25 271.9160  247.2430* 
30 266.8920  242.9560* 
35 260.0670  234.7740* 
40 254.4160  230.9470* 
45 252.1400  225.4660* 
50 248.9340  220.2250* 
60 241.5210  214.3300* 
70   204.9740* 
80   192.1140* 
90   188.4930* 

100   183.7680* 
125   177.8470* 
150   169.6660* 
175   167.0420* 
200   161.2050* 
225   155.8970* 
250   150.4580* 
300   139.4610* 
350   136.1520* 
400   127.3470* 
450   110.7500* 

0.03 

500   106.7390* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.40  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  = 0.05  และกลุมตัวอยางขนาด n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 269.5240  244.5560* 
10 266.4190  229.2220* 
15 246.3180  221.6800* 
20 243.9360  218.3930* 
25 237.4190  214.6800* 
30 232.3490  209.3930* 
35 227.4810  207.2110* 
40   203.3840* 
45   197.9030* 
50   192.6620* 
60   186.7670* 
70   182.4110* 
80   164.5510* 
90   160.9300* 

100   156.2050* 
125   150.2840* 
150   142.1030* 
175   139.4790* 
200   133.6420* 
225   128.3340* 
250   122.8950* 
300   111.8980* 
350   108.5890* 
400   96.7840* 
450   83.1870* 

0.05 

500   79.1760* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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   ตารางที ่4.41  แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.10  คา 0p  = 0.07  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 241.6350  214.8440* 
10 238.5300  199.3140* 
15 218.4290  192.4670* 
20 216.0470  187.4850* 
25 209.5300  183.7720* 
30   180.4850* 
35   177.3030* 
40   173.4760* 
45   167.9950* 
50   162.7540* 
60   156.8590* 
70   152.5030* 
80   137.6390* 
90   134.0180* 

100   129.2930* 
125   123.3720* 
150   115.1910* 
175   112.5670* 
200   106.7300* 
225   101.4220* 
250   95.9830* 
300   84.9860* 
350   81.6770* 
400   72.8720* 
450   56.2750* 

0.07 

500   52.2640* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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  ตารางที่ 4.42  แสดงคา  ARL  เมื่อ 0.10  คา 0p  = 0.09  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 210.7460  181.1700* 
10 207.6410  165.6400* 
15 187.5400  158.7930* 
20 185.1580  153.8110* 
25   150.0980* 
30   146.8110* 
35   143.6290* 
40   139.8020* 
45   134.3210* 
50   129.0800* 
60   123.1850* 
70   118.8290* 
80   106.9610* 
90   103.3400* 

100   98.6150* 
125   92.6940* 
150   84.5130* 
175   81.8890* 
200   76.0520* 
225   70.7440* 
250   65.3050* 
300   54.3080* 
350   50.9990* 
400   42.1940* 
450   25.5970* 

0.09 

500   21.5860* 
  หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
 
 
 



 74

  ตารางที่ 4.43  แสดงคา ARL  เมือ่δ =  0.10  คา 0p  = 0.10,0.15,0.20  และกลุมตัวอยางขนาด n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 181.8960  150.3970* 
10 178.7910  134.8670* 
15 158.6900  128.0200* 
20   123.0380* 
25   119.3250* 
30   116.0380* 
35   112.8560* 
40   109.0290* 
45   103.5480* 

0.10 

50   98.3070* 
5 150.3600  114.9340* 
10 144.2550  99.4040* 
15   80.5730* 
20   75.5910* 
25   71.8780* 
30   68.5910* 
35   65.4090* 
40   61.5820* 
45   56.1010* 

0.15 

50   50.8600* 
5 106.8040  67.4870* 
10 103.6990  51.9570* 
15   45.1100* 
20   40.1280* 
25   36.4150* 
30   33.1280* 
35   29.9460* 
40   26.1190* 
45   20.6380* 

0.20 

50   15.3970* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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คาพารามิเตอร 0p , n  เมื่อคา  δ =0.01    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     ภาพที่ 4.1     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.01   จําแนกตาม คา  0p  = 0.0001   และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   ภาพที่ 4.2     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.01   จําแนกตาม คา  0p  =0.0003    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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ภาพที่ 4.3     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.01   จําแนกตาม คา  0p  =0.0005    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      ภาพที่ 4.4     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.0007    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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      ภาพที่ 4.5     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.0009    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  ภาพที่ 4.6     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.001     และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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        ภาพที่ 4.7     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.003    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
         ภาพที่ 4.8     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.005    และที่กลุมตัวอยางขนาด  
n  
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        ภาพที่ 4.9     แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.007    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
       ภาพที่ 4.10   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.009    และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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    ภาพที่ 4.11   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.01      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  ภาพที่ 4.12   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.03      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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ภาพที่ 4.13   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.05      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    ภาพที่ 4.14   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10  จําแนกตาม คา  0p  =0.07      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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  ภาพที่ 4.15   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10 จําแนกตาม คา  0p  =0.09      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      ภาพที่ 4.16   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10 จําแนกตาม คา  0p  =0.10      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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   ภาพที่ 4.17   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10 จําแนกตาม คา  0p  =0.15      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 ภาพที่ 4.18   แสดงคา ARL  เมื่อ δ= 0.10 จําแนกตาม คา  0p  =0.20      และที่กลุมตัวอยางขนาด  n  
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จากตารางที่  4.30  ถึง ตารางที่ 4.43   ตารางที่ ก1.-  ตารางที่ ก70  (ภาคผนวก ก หนา 93-162)    
และภาพที่ 4.1 ถึง ภาพที่ 4.18 สามารถสรุปไดวาในกรณีที่คา 0p  และ  n  คงที่ คาความยาววิ่ง
เฉลี่ยโดยเฉลี่ย( ARL ) เมื่อกระบวนการผิดปกติหรือเมื่อระดับการเปลี่ยนแปลงของเสียเพิ่มขึ้น(ใน
ที่นี้คือ  δ =  0.01,0.03,0.05,0.07,0.09,0.10 )  คา ARL  ของแผนภูมิควบคุมทั้ง 3 แบบ พบวา 
 แผนภูมิอารคไซน  (A)  ใหคา ARL  ต่ําที่สุดในกรณีดังตอไปนี้  
ที่  0p  = 0.0009       เมื่อ   n ≤  90 
ที่  0p = 0.001        เมื่อ    n ≤  30 
ที่  0p  = 0.003        เมื่อ    n ≤  15 
ที่  0p  = 0.005        เมื่อ    n ≤  10 
ที่  0p  = 0.007        เมื่อ    n ≤  10 
ที่  0p  = 0.009       เมื่อ    n ≤  5 
แผนภูมิเรขาคณิต  (G)  ใหคา ARL  ต่ําที่สุดในกรณีดังตอไปนี้  
ที่  0p  = 0.0001      เมื่อ   n ≤  500 
ที่  0p  = 0.0003     เมื่อ    n ≤  300 
ที่  0p  = 0.0005     เมื่อ    n ≤  175 
ที่  0p  = 0.0007     เมื่อ    n ≤  125 
ที่  0p  = 0.0009     เมื่อ    n ≤  125 
แผนภูมิควบคุมสังเคราะห (S)  ใหคา ARL  ต่ําที่สุดในกรณีดังตอไปนี้  
ที่  0p  = 0.0003     เมื่อ    n ≥  350 
ที่  0p  = 0.0005     เมื่อ    n ≥  200 
ที่  0p  = 0.0007     เมื่อ    n ≥  150 
ที่  0p  = 0.0009     เมื่อ    n ≥  150 
ที่  0p  = 0.001     เมื่อ    100 n≤ ≤  500 
ที่  0p  = 0.003    เมื่อ      35  n≤ ≤ 500 
ที่  0p  = 0.005    เมื่อ      20  n≤ ≤ 500 
ที่  0p  = 0.007    เมื่อ      15  n≤ ≤ 500 
ที่ 0p  = 0.009    เมื่อ     15  n≤ ≤ 500 
ที่ 0p  = 0.01      เมื่อ       n ≤  500 
ที่ 0p  = 0.03      เมื่อ       n ≤  500 
ที่ 0p  = 0.05      เมื่อ       n ≤  500 
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ที่ 0p  = 0.07     เมื่อ      n ≤  500 
ที่ 0p  = 0.09    เมื่อ      n ≤  500 
ที่ 0p = 0.10     เมื่อ      n ≤  500 
ที่ 0p  = 0.15      เมื่อ      n ≤  500 
ที่ 0p  = 0.20      เมื่อ       n ≤  500 
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ภาคผนวก  ก 
 

การวิจัยครั้งนี้ไดเปรียบเทียบคาความยาววิ่งเฉลี่ย( ARL )ในกรณีที่ระดับการเปลี่ยนแปลง
สัดสวนของเสียเพิ่มข้ึนหรือกระบวนการออกนอกการควบคุมของแผนภูมิควบคุมสัดสวนของเสีย
จาก 3 ชนิด  คือแผนภูมิอารคไซน(A) แผนภูมิเรขาคณิต(G) และแผนภูมิควบคุมสังเคราะห(S) เพือ่
ตองการหาผลสรุปวาแผนภูมิควบคุมใดที่มีประสิทธิภาพในการตรวจสอบกระบวนการออกนอก
การควบคุมไดเร็วที่สุด โดยกําหนดคาสัดสวนของเสียมาตรฐานที่ตองการควบคุม 0( )p  และขนาด
ตัวอยาง   n  ดังนี้  

เมื่อ 0p =  0.0001  ถึง  0.009, n =  100,125 ,150,175, 200 ,250, 300 ,400,450,500 
เมื่อ 0p =  0.01  ถึง  0.09, n =  5 , 10,15 , 20 ,25, 30 ,35, 40,45, 50,60,70 ,80 ,90 ,        

100 , 150, 200 ,250, 300 ,350, 400 ,450, 500 
เมื่อ 0p =   0.10  ถึง  0.20  ,  n =  5 , 10 ,15 ,20,25,30 ,35, 40 ,45,50 
กําหนดอัตราเพิ่มข้ึนของสัดสวนของเสียเทากับ 100 %δ  ของ 0p  ไดสัดสวนของเสียที่ไม

อยูภายใตการควบคุม  1 0(1 )p pδ= +   ซึ่งการวิจัยครั้งนี้กําหนด δ  = 0.01 , 0.03 , 0.05 , 0.07 , 
0.09 , 0.10   
 ในการนําเสนอคา ARL  จาการทดลองที่ไดจากแผนภูมิควบคุมทั้ง 3 ชนิด จะแสดง
เฉพาะคา ARL  ของแผนภูมิที่ใหคา  ˆ( )α  ไมเกินกวาเกณฑที่กําหนดเทานั้น โดยที่   δ =  0.01    
จะนําเสนอดวยตารางที่ ก1. -  ตารางที่  ก14. ,    δ =0.03   จะนําเสนอดวยตารางที่ก15.- ตาราง
ที่ ก28. , δ =  0.05  จะนําเสนอดวยตารางที่ ก29.  -  ตารางที่ ก42.   ,   δ =  0.07   จะนําเสนอ
ดวยตารางที่ ก43. - ตารางที่ ก56.  และ   δ =  0.09 จะนําเสนอดวยตารางที่ ก57. – ตารางที่ ก70   
ดังนี้  
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ตารางที่ ก1. แสดงคา ARL  เมื่อ δ =  0.01 คา 0p  =0.0001,0.0003  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 683.5880 619.2150*  
125 675.2790 615.5940*  
150 660.0380 612.3760*  
175 648.1430 605.2680*  
200 637.7710 600.3240*  
225 626.0380 592.1400*  
250 614.3360 588.9620*  
300 603.0280 579.2070*  
350 595.7870 564.4900*  
400 587.8920 552.8740*  
450 563.5200 531.9720*  

0.0001 

500 541.7870 522.8740*  
100 661.0400 600.5780*  
125 652.7310 596.9570*  
150 637.4900 593.7390*  
175 625.5950 586.6310*  
200 615.2230 581.6870*  
225 603.4900 573.5030*  
250 591.7880 570.3250*  
300 580.4800 560.5700*  
350 573.2390 556.9780* 564.5170 
400 565.3440 548.1730* 551.8160 
450 550.9720 531.5760* 542.7120 

0.0003 

500 539.2390 527.5650* 534.5760 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก2. แสดงคา ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.0005,0.0007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 638.4920 578.0300*  
125 630.1830 574.4090*  
150 614.9420 571.1910*  
175 603.0470 564.0830*  
200 592.6750 559.1390* 578.4720 
225 580.9420 550.9550* 567.7240 
250 569.2400 547.3760* 553.3600 
300 557.9320 538.0220* 545.1280 
350 550.6910 529.4300* 532.1460 
400 542.7960 520.6250* 527.8260 
450 528.4240 504.0280* 514.8320 

0.0005 

500 516.6910 500.0170* 504.0280 
100 614.8410 554.3790*  
125 606.5320 550.7580*  
150 591.2910 547.5400* 580.1250 
175 579.3960 540.4320* 571.5840 
200 569.0240 535.4880* 559.7980 
225 557.2910 527.3040* 547.3240 
250 545.5890 524.1260* 536.5410 
300 534.2810 514.3710* 524.2460 
350 527.0400 505.7790* 513.2640 
400 519.1450 496.9740* 507.1590 
450 504.7730 480.3770* 489.6810 

0.0007 

500 493.0400 476.3660* 480.2360 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก3. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.0009  และกลุมตัวอยางขนาด n        
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 597.5460 537.0840*  
125 589.2370 533.4630* 576.5410 
150 573.9960 530.2450* 564.6760 
175 562.1010 523.1370* 554.3510 
200 551.7290 518.1930* 543.7490 
225 539.9960 510.0090* 537.2360 
250 528.2940 506.8310* 523.6840 
300 516.9860 497.0760* 512.9420 
350 509.7450 488.4840* 491.1270 
400 501.8500 479.6790* 487.5620 
450 487.4780 463.0820* 469.4290 

0.0009 

500 475.7450 459.0710* 455.6410 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่  ก4. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.001 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 603.4570*   
10 594.3520*   
15 581.6270*   
20 574.2510*   
25 565.3520*   
30 560.0430*   
35 557.0420*   
40 551.8020*   
45 549.5260*   
50 546.3200*   
60 543.9070*   
70 535.5350*   
80 529.5400*   
90 521.8020*   

100 519.3610  487.0300* 
125 514.9420  481.1090* 
150 510.1000  472.9280* 
175 503.6840  470.3040* 
200 498.7920  464.4670* 
225 491.5510  459.1590* 
250 483.6560  453.7200* 
300 476.5110  442.7230* 
350 470.3160  439.4140* 
400 469.2840  430.6090* 
450 457.5510  414.0120* 

0.001 

500 450.0670  410.0010* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่  ก5. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.003 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 582.2060*   
10 573.1010*   
15 560.3760*   
20 553.4020*   
25 544.1010*   
30 538.7920*   
35 535.7910  502.4550* 
40 530.5510  498.6280* 
45 528.2750  493.1470* 
50 525.0690  487.9060* 
60 522.6560  482.0110* 
70 514.2840  477.6550* 
80 508.2890  471.7790* 
90 500.5510  468.1580* 

100 498.1100  463.4330* 
125 493.6910  457.5120* 
150 488.8490  449.3310* 
175 482.4330  446.7070* 
200 477.5410  440.8700* 
225 470.3670  435.5620* 
250 462.4050  430.1230* 
300 455.2600  419.1260* 
350 449.0650  415.8170* 
400 448.0330  407.0120* 
450 436.3090  390.4150* 

0.003 

500 428.8160  386.4040* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก6. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.005  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 562.0480*   
10 552.9430*   
15 540.2180   
20 532.8420  492.1890* 
25 523.9430  487.9020* 
30 518.6340  484.8790* 
35 515.6330  479.7200* 
40 510.3930  475.8930* 
45 508.1170  470.4120* 
50 504.9110  465.1710* 
60 502.4980  459.2760* 
70 494.1260  454.9200* 
80 488.1310  449.0440* 
90 480.3930  445.4230* 

100 477.9520  440.6980* 
125 473.5330  434.7170* 
150 468.6910  426.5960* 
175 462.2750  423.9720* 
200 457.3830  418.1350* 
225 450.1420  412.8270* 
250 442.2470  407.3880* 
300 435.1020  396.3910* 
350 428.9070  393.0820* 
400 427.8750  384.2770* 
450 416.1420  367.6800* 

0.005 

500 408.6580  363.6690* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก7. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 528.3020*   
10 525.1970*   
15 512.4720  492.4550* 
20 505.0960  488.1680* 
25 496.1970  472.4550* 
30 485.6470  468.1680* 
35 483.1270  459.9860* 
40 480.3710  456.1590* 
45 477.1650  450.6780* 
50 474.7520  445.4370* 
60 469.5480  439.5420* 
70 466.3800  435.1860* 
80 460.3850  429.3100* 
90 452.6470  425.6890* 

100 450.2060  420.9640* 
125 445.7870  415.0430* 
150 440.9450  406.8620* 
175 434.5290  404.2380* 
200 429.6370  398.4010* 
225 422.3960  393.0930* 
250 414.5010  387.6540* 
300 407.3560  376.6570* 
350 401.1610  373.3480* 
400 400.1290  364.5430* 
450 388.3960  347.9460* 

0.007 

500 380.9120  343.9350* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก8.แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.009 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 503.1570*   
10 500.0520*   
15 487.3270  464.8780* 
20 479.9510  450.6070* 
25 471.0520  444.8940* 
30 466.9820  440.6070* 
35 460.1550  432.4250* 
40 457.5020  428.5980* 
45 455.2260  423.1170* 
50 452.0200  417.8760* 
60 449.6070  411.9810* 
70 441.2350  407.6250* 
80 435.2400  401.7490* 
90 427.5020  398.1280* 

100 425.0610  393.4030* 
125 420.6420  387.4820* 
150 415.8000  379.3010* 
175 409.3840  376.6770* 
200 404.4920  370.8400* 
225 397.2510  365.5320* 
250 389.3560  360.0930* 
300 382.2110  349.0960* 
350 376.0160  345.7870* 
400 374.9840  336.9820* 
450 363.2510  320.3850* 

0.009 

500 355.7670  316.3740* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก9. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.01  และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 474.6100*   
10 462.5110  426.8750* 
15 458.7860  423.3330* 
20 451.4100  419.0460* 
25 442.5110  417.3330* 
30 437.4410  413.0460* 
35 433.6140  404.8640* 
40 428.9610  401.0370* 
45 426.6850  395.5560* 
50 423.4790  390.3150* 
60 421.0660  384.4200* 
70 412.6940  380.0640* 
80 406.6990  374.1880* 
90 398.9610  370.5670* 

100 396.5200  365.8420* 
125 392.1010  359.9210* 
150 387.2590  351.7400* 
175 380.8430  349.1160* 
200 375.9510  343.2790* 
225 368.7100  337.9710* 
250 360.8150  332.5320* 
300 353.6700  321.5350* 
350 347.4750  318.2260* 
400 346.4430  309.4210* 
450 334.7100  292.8240* 

0.01 

500 327.2260  288.8130* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
 
 
 



 103

 
ตารางที่ ก10. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.03  และกลุมตัวอยางขนาด n    n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 444.069  419.6460* 
10 440.964  415.3120* 
15 420.863  409.7700* 
20 418.481  395.4830* 
25 411.964  389.7310* 
30 406.894  385.4830* 
35 398.067  377.3010* 
40 395.414  373.4740* 
45 390.138  367.9930* 
50 382.932  362.7520* 
60 376.519  356.8570* 
70   352.5010* 
80   346.6250* 
90   343.0040* 

100   338.2790* 
125   332.3580* 
150   324.1770* 
175   321.5530* 
200   315.7160* 
225   310.4080* 
250   304.9690* 
300   293.9720* 
350   290.6630* 
400   281.8580* 
450   265.2610* 

0.03 

500   261.2500* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด* 
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ตารางที่ ก11. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.05 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 413.5220  387.0830* 
10 410.4170  371.7490* 
15 390.3160  364.2070* 
20 387.9340  360.9200* 
25 381.4170  357.4170* 
30 376.3470  351.9200* 
35 372.5200  349.7380* 
40   345.9110* 
45   340.4300* 
50   335.1890* 
60   329.2940* 
70   324.9380* 
80   319.0620* 
90   315.4410* 

100   310.7160* 
125   304.7950* 
150   296.6140* 
175   293.9900* 
200   288.1530* 
225   282.8450* 
250   277.4060* 
300   266.4090* 
350   263.1000* 
400   254.2950* 
450   237.6980* 

0.05 

500   233.6870* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก12. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.01  คา 0p  =  0.07 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 386.9760  359.7160* 
10 383.8710  344.1860* 
15 363.7700  337.3390* 
20 361.3880  332.3560* 
25 354.8710  328.6440* 
30   325.1270* 
35   322.1750* 
40   318.3480* 
45   312.8670* 
50   307.6260* 
60   301.7310* 
70   297.3750* 
80   291.4990* 
90   287.8780* 

100   283.1530* 
125   277.2320* 
150   269.0510* 
175   266.4270* 
200   260.5900* 
225   255.2820* 
250   249.8430* 
300   238.8460* 
350   235.5370* 
400   226.7320* 
450   210.1350* 

0.07 

500   206.1240* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก13.  แสดงคา  ARL   เมื่อ  δ = 0.01  คา 0p  =  0.09 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 357.4300  328.3870* 
10 354.3250  312.8570* 
15 334.2240  306.0100* 
20 331.8420  301.0280* 
25   297.3150* 
30   294.3270* 
35   290.8460* 
40   287.0190* 
45   281.5380* 
50   276.2970* 
60   270.4020* 
70   266.0460* 
80   260.1700* 
90   256.5490* 

100   251.8240* 
125   245.9030* 
150   237.7220* 
175   235.0980* 
200   229.2610* 
225   223.9530* 
250   218.5140* 
300   207.5170* 
350   204.2080* 
400   195.4030* 
450   178.8060* 

0.09 

500   174.7950* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก14.  แสดงคา ARL  เมื่อδ =0.01 โดย 0p = 0.10,0.15,0.20 และกลุมตัวอยางขนาด n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 325.8940  292.9240* 
10 322.7890  277.3940* 
15 302.6880  270.5470* 
20   265.5650* 
25   261.8520* 
30   258.5650* 
35   255.3830* 
40   251.5560* 
45   246.0750* 

0.10 

50   240.8340* 
5 294.3580  257.4610* 
10 291.2530  241.9310* 
15   235.0840* 
20   230.1020* 
25   226.3890* 
30   223.1020* 
35   219.9200* 
40   216.0930* 
45   210.6120* 

0.15 

50   205.3710* 
5 262.8220  221.9980* 
10 259.7170  206.4680* 
15   199.6210* 
20   194.6390* 
25   190.9260* 
30   187.6390* 
35   184.4570* 
40   180.6300* 
45   175.1490* 

0.20 

50   169.9080* 
หมายเหต ุ *  หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก15. แสดงคา ARL เมื่อδ =  0.03 โดย 0p  = 0.0001,0.0003และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 652.0520 591.2310*  
125 643.7430 587.6100*  
150 628.5020 584.3920*  
175 616.6070 577.2840*  
200 606.2350 572.3400*  
225 594.5020 564.1560*  
250 582.8000 560.9780*  
300 571.4920 551.2230*  
350 564.2510 536.5060*  
400 556.3560 524.8900*  
450 531.9840 503.9880*  

0.0001 

500 510.2510 494.8900*  
100 629.5040 572.5940*  
125 621.1950 568.9730*  
150 605.9540 565.7550*  
175 594.0590 558.6470*  
200 583.6870 553.7030*  
225 571.9540 545.5190*  
250 560.2520 542.3410*  
300 548.9440 532.5860*  
350 541.7030 521.5150* 537.8690 
400 533.8080 512.7100* 526.2530 
450 519.4360 496.1130* 515.3510 

0.0003 

500 507.7030 492.1020* 496.2530 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก16. แสดงคา ARL เมื่อδ =  0.03 โดย 0p  =0.0005,0.0007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 623.5210 563.2470*  
125 615.2120 559.6260*  
150 599.9710 556.4080*  
175 588.0760 549.3000*  
200 577.7040 544.3560* 573.1080 
225 565.9710 536.1720* 562.3600 
250 554.2690 532.9940* 547.9960 
300 542.9610 523.2390* 539.7640 
350 535.7200 508.5220* 524.1790 
400 527.8250 496.9060* 515.6140 
450 509.4530 476.0040* 502.3510 

0.0005 

500 481.7200 466.9060* 496.2530 
100 597.9680 544.6100*  
125 589.6590 540.9890*  
150 574.4180 537.7710* 571.7670 
175 562.5230 530.6630* 560.2260 
200 552.1510 525.7190* 549.4400 
225 540.4180 517.5350* 540.9660 
250 528.7160 514.3570* 524.1830 
300 517.4080 504.6020* 512.8880 
350 510.1670 489.8850* 496.0520 
400 502.2720 478.2690* 487.2470 
450 487.9000 457.3670* 470.6500 

0.0007 

500 476.1670 448.2690* 463.6390 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก17.  แสดงคา  ARL   เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.0009 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 569.0150 509.1000*  
125 560.7060 505.4790* 534.2150 
150 545.4650 502.2610* 527.3500 
175 533.5700 495.1530* 519.0250 
200 523.1980 490.2090* 507.4230 
225 511.4650 482.0250* 494.9100 
250 499.7630 478.8470* 481.3580 
300 488.4550 469.0920* 470.6160 
350 481.2140 456.0170* 464.3750 
400 473.3190 447.2120* 452.7590 
450 458.9470 430.6150* 441.8570 

0.0009 

500 447.2140 426.6040* 432.7590 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก18. แสดงคา  ARL   เมื่อ δ =0.03  , 0p  = 0.001 และกลุมตัวอยางขนาด n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 574.9260*   
10 565.8210*   
15 553.0960*   
20 545.7200*   
25 536.8210*   
30 531.5120*   
35 528.5110*   
40 523.2710*   
45 520.9950*   
50 517.7890*   
60 515.3760*   
70 507.0040*   
80 498.0040*   
90 490.2660*   

100 487.8250  480.7200* 
125 483.4060  474.7990* 
150 478.5640  466.6180* 
175 472.1480  463.9940* 
200 467.2560  458.1570* 
225 460.0150  452.8490* 
250 452.1200  447.4100* 
300 444.9750  436.4130* 
350 438.7800  433.1040* 
400 437.7480  424.2990* 
450 426.0150  407.7020* 

0.001 

500 418.5310  403.6910* 
หมายเหต ุ * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
 
 
 
 



 112

ตารางที่ ก19. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.03  , 0p  = 0.003 และกลุมตัวอยางขนาด n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 582.2060*   
10 573.1010*   
15 560.3760*   
20 553.0000*   
25 544.1010*   
30 538.7920*   
35 535.7910  531.6080* 
40 530.5510  527.7810* 
45 528.2750  522.3000* 
50 525.0690  517.0590* 
60 522.6560  511.1640* 
70 514.2840  506.8080* 
80 508.2890  500.9320* 
90 500.5510  497.3110* 

100 498.1100  492.5860* 
125 493.6910  486.6650* 
150 488.8490  478.4840* 
175 482.4330  475.8600* 
200 477.5410  470.0230* 
225 470.3000  464.7150* 
250 462.4050  459.2760* 
300 455.2600  448.2790* 
350 449.0650  444.9700* 
400 448.0330  436.1650* 
450 436.3000  419.5680* 

0.003 

500 428.8160  415.5570* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก20. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.03  , 0p  = 0.005 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 553.6750*   
10 544.5700*   
15 531.8450*   
20 524.4690  520.2610* 
25 515.5700  511.2600* 
30 510.2610  507.0200* 
35 507.2600  499.1410* 
40 502.0200  495.3140* 
45 498.7440  489.8330* 
50 494.5380  484.5920* 
60 490.1250  478.6970* 
70 485.7530  474.3410* 
80 476.7530  465.4690* 
90 469.0150  461.8480* 

100 466.5740  457.1230* 
125 462.1550  451.2020* 
150 457.3130  443.0210* 
175 450.8970  440.3970* 
200 446.0050  434.5600* 
225 438.7640  429.2520* 
250 430.8690  423.8130* 
300 423.7240  412.8160* 
350 417.5290  409.5070* 
400 416.4970  400.7020* 
450 404.7640  384.1050* 

0.005 

500 397.2800  380.0940* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก21. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.03  , 0p  = 0.007 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 499.7710*   
10 496.6660*   
15 483.9410  462.1410* 
20 476.5650  457.8540* 
25 467.6660  462.1410* 
30 452.5960  457.8540* 
35 448.7690  449.6720* 
40 454.1160  445.8450* 
45 451.8400  440.3640* 
50 448.6340  435.1230* 
60 446.2210  429.2280* 
70 437.8490  424.8720* 
80 428.8490  416.0000* 
90 421.1110  412.3790* 

100 418.6700  407.6540* 
125 414.2510  401.7330* 
150 409.4090  393.5520* 
175 402.9930  390.9280* 
200 398.1010  385.0910* 
225 390.8600  379.7830* 
250 382.9650  374.3440* 
300 375.8200  363.3470* 
350 369.6250  360.0380* 
400 368.5930  351.2330* 
450 356.8600  334.6360* 

0.007 

500 349.3760  330.6250* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก22. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.03  , 0p  = 0.009 และกลุมตัวอยางขนาด n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 474.6260*   
10 471.5210*   
15 458.7960  434.5800* 
20 451.4200  430.2930* 
25 442.5210  434.5800* 
30 427.4510  430.2930* 
35 423.6240  422.1110* 
40 428.9710  418.2840* 
45 426.6950  412.8030* 
50 423.4890  407.5620* 
60 421.0760  401.6670* 
70 412.7040  397.3110* 
80 403.7040  388.4390* 
90 395.9660  384.8180* 

100 393.5250  380.0930* 
125 389.1060  374.1720* 
150 384.2640  365.9910* 
175 377.8480  363.3670* 
200 372.9560  357.5300* 
225 365.7150  352.2220* 
250 357.8200  346.7830* 
300 350.6750  335.7860* 
350 344.4800  332.4770* 
400 343.4480  323.6720* 
450 331.7150  307.0750* 

0.009 

500 324.2310  303.0640* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก23.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.01 และกลุมตัวอยางขนาด n    n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 446.0850*   
10 442.9800  416.5610* 
15 430.2550  407.0190* 
20 422.8790  402.7320* 
25 413.9800  407.0190* 
30 398.9100  402.7320* 
35 395.0830  394.5500* 
40 400.4300  390.7230* 
45 398.1540  385.2420* 
50 394.9480  380.0010* 
60 392.5350  374.1060* 
70 384.1630  369.7500* 
80 375.1630  360.8780* 
90 367.4250  357.2570* 

100 364.9840  352.5320* 
125 360.5650  346.6110* 
150 355.7230  338.4300* 
175 349.3070  335.8060* 
200 344.4150  329.9690* 
225 337.1740  324.6610* 
250 329.2790  319.2220* 
300 322.1340  308.2250* 
350 315.9390  304.9160* 
400 314.9070  296.1110* 
450 303.1740  279.5140* 

0.01 

500 295.6900  275.5030* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก24.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.03 และกลุมตัวอยางขนาด n    n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 415.5380  404.3320* 
10 412.4330  388.9980* 
15 389.9500  379.4560* 
20 392.3320  375.1690* 
25 383.4330  379.4560* 
30 368.3630  375.1690* 
35 364.5360  366.9870* 
40 369.8830  363.1600* 
45 367.6070  357.6790* 
50 364.4010  352.4380* 
60 361.9880  346.5430* 
70   342.1870* 
80   333.3150* 
90   329.6940* 

100   324.9690* 
125   319.0480* 
150   310.8670* 
175   308.2430* 
200   302.4060* 
225   297.0980* 
250   291.6590* 
300   280.6620* 
350   277.3530* 
400   268.5480* 
450   251.9510* 

0.03 

500   247.9400* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก25.  แสดงคา  ARL   เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.05 และกลุมตัวอยางขนาด n    n   
   

ARL  
0p  n  A G S 

5 384.9910  376.7690* 
10 381.8860  361.4350* 
15 361.7850  353.8930* 
20 359.4030  350.6060* 
25 352.8860  346.8930* 
30 347.8160  341.6060* 
35 343.9890  339.4240* 
40   335.5970* 
45   330.1160* 
50   324.8750* 
60   318.9800* 
70   314.6240* 
80   305.7520* 
90   302.1310* 

100   297.4060* 
125   291.4850* 
150   283.3040* 
175   280.6800* 
200   274.8430* 
225   269.5350* 
250   264.0960* 
300   253.0990* 
350   249.7900* 
400   240.9850* 
450   224.3880* 

0.05 

500   220.3770* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก26.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.07 และกลุมตัวอยางขนาด n    n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 358.4450  349.4020* 
10 355.3400  333.8720* 
15 335.2390  327.0250* 
20 332.8570  322.0430* 
25 326.3400  318.3300* 
30   315.0430* 
35   311.8610* 
40   308.0340* 
45   302.5530* 
50   297.3120* 
60   291.4170* 
70   287.0610* 
80   278.1890* 
90   274.5680* 

100   269.8430* 
125   263.9220* 
150   255.7410* 
175   253.1170* 
200   247.2800* 
225   241.9720* 
250   236.5330* 
300   225.5360* 
350   222.2270* 
400   213.4220* 
450   196.8250* 

0.07 

500   192.8140* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก27.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.03 , 0p  = 0.09 และกลุมตัวอยางขนาด n    n     
ARL  

0p  n  A G S 
5 328.8990  318.0730* 
10 325.7940  302.5430* 
15 305.6930  295.6960* 
20 303.3110  290.7140* 
25   287.0010* 
30   283.7140* 
35   280.5320* 
40   276.7050* 
45   271.2240* 
50   265.9830* 
60   260.0880* 
70   255.7320* 
80   246.8600* 
90   243.2390* 

100   238.5140* 
125   232.5930* 
150   224.4120* 
175   221.7880* 
200   215.9510* 
225   210.6430* 
250   205.2040* 
300   194.2070* 
350   190.8980* 
400   182.0930* 
450   165.4960* 

0.09 

500   161.4850* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก28.  แสดงค ARL  เมื่อ δ =0.03 คา 0p  = 0.10,0.15,0.20 และกลุมตัวอยางขนาด n        
ARL  

0p  n  A G S 
5 297.3630  282.6100 
10 294.2580  267.0800 
15 274.1570  260.2330 
20   255.2510 
25   251.5380 
30   248.2510 
35   245.0690 
40   241.2420 
45   235.7610 

0.10 

50   230.5200 
5 265.8270  247.1470 
10 262.7220  231.6170 
15   221.7740 
20   216.7920 
25   213.0790 
30   209.7920 
35   206.6100 
40   202.7830 
45   197.3020 

0.15 

50   192.0610 
5 231.2860  208.6880 
10 228.1810  193.1580 
15   186.3110 
20   181.3290 
25   177.6160 
30   174.3290 
35   171.1470 
40   167.3200 
45   161.8390 

0.20 

50   156.5980 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก29.  แสดงคา ARL เมื่อδ =  0.05 คา 0p = 0.0001,0.0003  และกลุมตัวอยางขนาด n        
ARL  

0p  n  A G S 
100 623.5210 563.2470*  
125 615.2120 559.6260*  
150 599.9710 556.4080*  
175 588.0760 549.3000*  
200 577.7040 544.3560*  
225 565.9710 536.1720*  
250 554.2690 532.9940*  
300 542.9610 523.2390*  
350 535.7200 508.5220*  
400 527.8250 496.9060*  
450 503.4530 476.0040*  

0.0001 

500 481.7200 466.9060*  
100 597.9680 544.6100*  
125 589.6590 540.9890*  
150 574.4180 537.7710*  
175 562.5230 530.6630*  
200 552.1510 525.7190*  
225 540.4180 517.5350*  
250 528.7160 514.3570*  
300 517.4080 504.6020*  
350 510.1670 489.8850* 496.0520 
400 502.2720 478.2690* 487.2470 
450 487.9000 457.3670* 470.6500 

0.0003 

500 476.1670 448.2690* 466.6390 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก30. แสดงคา ARL เมื่อδ =  0.05 คา 0p = 0.0005,0.0007  และกลุมตัวอยางขนาด n        
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 593.6470 530.5530*  
125 585.3380 526.9320*  
150 570.0970 523.7140*  
175 558.2020 516.6060*  
200 547.8300 511.6620* 537.7440 
225 536.0970 503.4780* 526.9960 
250 524.3950 500.3000* 519.6320 
300 513.0870 490.5450* 508.4100 
350 505.8460 475.8280* 491.2710 
400 497.9510 464.2120* 482.9630 
450 473.5790 443.3100* 475.6720 

0.0005 

500 451.8460 434.2120* 462.4150 
100 568.0940 511.9160*  
125 559.7850 508.2950*  
150 544.5440 505.0770* 535.3250 
175 532.6490 497.9690* 527.4090 
200 522.2770 493.0250* 514.8680 
225 510.5440 484.8410* 495.0820 
250 498.8420 481.6630* 488.6080 
300 487.5340 471.9080* 479.8250 
350 480.2930 457.1910* 468.5300 
400 472.3980 445.5750* 452.4350 
450 458.0260 424.6730* 445.8380 

0.0007 

500 446.2930 415.5750* 431.8270 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก31. แสดงคา ARL  เมื่อ δ =  0.05  คา 0p = 0.0009 และกลุมตัวอยางขนาด n     
    

ARL  
0p  n  A G S 

100 566.4320 516.6260*  
125 558.1230 513.0050* 531.8890 
150 542.8820 509.7870* 525.0240 
175 530.9870 502.6790* 516.6990 
200 520.6150 497.7350* 505.0970 
225 508.8820 489.5510* 492.5840 
250 497.1800 486.3730* 489.0320 
300 485.8720 476.6180* 478.2900 
350 478.6310 461.9010* 470.5890 
400 470.7360 450.2850* 461.7840 
450 456.3640 429.3830* 455.1870 

0.0009 

500 444.6310 420.2850* 441.1760 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก32. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.05  คา 0p = 0.001 และกลุมตัวอยางขนาด n    
  

ARL  
0p  n  A G S 

5 546.3950*   
10 537.2900*   
15 524.5650*   
20 517.1890*   
25 508.2900*   
30 502.9810*   
35 499.9800*   
40 494.7400*   
45 492.4640*   
50 489.2580*   
60 486.8450*   
70 478.4730*   
80 466.4680*   
90 458.7300*   

100 456.2890  445.2570* 
125 451.8700  439.3360* 
150 447.0280  431.1550* 
175 440.6120  428.5310* 
200 435.7200  422.6940* 
225 428.4790  417.3860* 
250 420.5840  411.9470* 
300 413.4390  400.9500* 
350 407.2440  397.6410* 
400 406.2120  388.8360* 
450 394.4790  372.2390* 

0.001 

500 386.9950  368.2280* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก33. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.05  คา 0p = 0.003 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 553.6750*   
10 544.5700*   
15 531.8450*   
20 524.4690*   
25 515.5700*   
30 510.2610*   
35 507.2600  499.1410* 
40 502.0200  495.3140* 
45 499.7440  489.8330* 
50 496.5380  484.5920* 
60 494.1250  478.6970* 
70 485.7530  474.3410* 
80 476.7530  465.4690* 
90 469.0150  461.8480* 

100 466.5740  457.1230* 
125 462.1550  451.2020* 
150 457.3130  443.0210* 
175 450.8970  440.3970* 
200 446.0050  434.5600* 
225 438.7640  429.2520* 
250 430.8690  423.8130* 
300 423.7240  412.8160* 
350 417.5290  409.5070* 
400 416.4970  400.7020* 
450 404.7640  384.1050* 

0.003 

500 397.2800  380.0940* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก34. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.05  คา 0p = 0.005 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 525.1440*   
10 516.0390*   
15 503.3140*   
20 495.9380  486.6400* 
25 487.0390  479.3140* 
30 481.7300  470.2130* 
35 478.7290  466.6740* 
40 473.4890  462.8470* 
45 471.2130  457.3660* 
50 468.0070  452.1250* 
60 465.5940  446.2300* 
70 457.2220  441.8740* 
80 445.2170  430.0060* 
90 437.4790  426.3850* 

100 435.0380  421.6600* 
125 430.6190  415.7390* 
150 425.7770  407.5580* 
175 419.3610  404.9340* 
200 414.4690  399.0970* 
225 407.2280  393.7890* 
250 399.3330  388.3500* 
300 392.1880  377.3530* 
350 385.9930  374.0440* 
400 384.9610  365.2390* 
450 373.2280  348.6420* 

0.005 

500 365.7440  344.6310* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก35. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =0.05  คา 0p = 0.007 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 471.2400*   
10 468.1350*   
15 455.4100  429.6740* 
20 448.0340  425.3870* 
25 439.1350  429.6740* 
30 424.0650  425.3870* 
35 420.2380  417.2050* 
40 425.5850  413.3780* 
45 423.3090  407.8970* 
50 420.1030  402.6560* 
60 417.6900  396.7610* 
70 409.3180  392.4050* 
80 397.3130  380.5370* 
90 389.5750  376.9160* 

100 387.1340  372.1910* 
125 382.7150  366.2700* 
150 377.8730  358.0890* 
175 371.4570  355.4650* 
200 366.5650  349.6280* 
225 359.3240  344.3200* 
250 351.4290  338.8810* 
300 344.2840  327.8840* 
350 338.0890  324.5750* 
400 337.0570  315.7700* 
450 325.3240  299.1730* 

0.007 

500 317.8400  295.1620* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก36. แสดงคา  ARL   เมื่อ δ =0.05  คา 0p = 0.009 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 446.0950*   
10 442.9900*   
15 430.2650  402.1130* 
20 422.8890  397.8260* 
25 413.9900  402.1130* 
30 398.9200  397.8260* 
35 395.0930  389.6440* 
40 400.4400  385.8170* 
45 398.1640  380.3360* 
50 394.9580  375.0950* 
60 392.5450  369.2000* 
70 384.1730  364.8440* 
80 372.1680  352.9760* 
90 364.4300  349.3550* 

100 361.9890  344.6300* 
125 357.5700  338.7090* 
150 352.7280  330.5280* 
175 346.3120  327.9040* 
200 341.4200  322.0670* 
225 334.1790  316.7590* 
250 326.2840  311.3200* 
300 319.1390  300.3230* 
350 312.9440  297.0140* 
400 311.9120  288.2090* 
450 300.1790  271.6120* 

0.009 

500 292.6950  267.6010* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก37. ตารางแสดงคา  ARL   เมื่อ δ =  0.05 คา 0p = 0.01 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 417.5540*   
10 414.4490  384.0940* 
15 401.7240  374.5520* 
20 394.3480  370.2650* 
25 385.4490  374.5520* 
30 370.3790  370.2650* 
35 366.5520  362.0830* 
40 371.8990  358.2560* 
45 369.6230  352.7750* 
50 366.4170  347.5340* 
60 364.0040  341.6390* 
70 355.6320  337.2830* 
80 343.6270  325.4150* 
90 335.8890  321.7940* 

100 333.4480  317.0690* 
125 329.0290  311.1480* 
150 324.1870  302.9670* 
175 317.7710  300.3430* 
200 312.8790  294.5060* 
225 305.6380  289.1980* 
250 297.7430  283.7590* 
300 290.5980  272.7620* 
350 284.4030  269.4530* 
400 283.3710  260.6480* 
450 271.6380  244.0510* 

0.01 

500 264.1540  240.0400* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก38. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.05 คา 0p = 0.03 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 387.0070  371.8650* 
10 383.9020  356.5310* 
15 361.4190  346.9890* 
20 363.8010  342.7020* 
25 354.9020  346.9890* 
30 339.8320  342.7020* 
35 336.0050  334.5200* 
40 341.3520  330.6930* 
45 339.0760  325.2120* 
50 335.8700  319.9710* 
60 333.4570  314.0760* 
70   309.7200* 
80   297.8520* 
90   294.2310* 

100   289.5060* 
125   283.5850* 
150   275.4040* 
175   272.7800* 
200   266.9430* 
225   261.6350* 
250   256.1960* 
300   245.1990* 
350   241.8900* 
400   233.0850* 
450   216.4880* 

0.03 

500   212.4770* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก39. แสดงคา  ARL   เมือ่ δ =  0.05 คา 0p = 0.05  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 356.4600  344.3020* 
10 353.3550  328.9680* 
15 333.2540  321.4260* 
20 330.8720  318.1390* 
25 324.3550  314.4260* 
30 319.2850  309.1390* 
35   306.9570* 
40   303.1300* 
45   297.6490* 
50   292.4080* 
60   286.5130* 
70   282.1570* 
80   270.2890* 
90   266.6680* 

100   261.9430* 
125   256.0220* 
150   247.8410* 
175   245.2170* 
200   239.3800* 
225   234.0720* 
250   228.6330* 
300   217.6360* 
350   214.3270* 
400   205.5220* 
450   188.9250* 

0.05 

500   184.9140* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก40. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.05 คา 0p = 0.07 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 329.9140  316.9350* 
10 326.8090  301.4050* 
15 306.7080  294.5580* 
20 304.3260  289.5760* 
25 297.8090  285.8630* 
30   282.5760* 
35   279.3940* 
40   275.5670* 
45   270.0860* 
50   264.8450* 
60   258.9500* 
70   254.5940* 
80   242.7260* 
90   239.1050* 

100   234.3800* 
125   228.4590* 
150   220.2780* 
175   217.6540* 
200   211.8170* 
225   206.5090* 
250   201.0700* 
300   190.0730* 
350   186.7640* 
400   177.9590* 
450   161.3620* 

0.07 

500   157.3510* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก41. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.05 คา 0p = 0.09 และกลุมตัวอยางขนาด n    
   

ARL  
0p  n   A G S 

5 299.0250  283.2610* 
10 295.9200  267.7310* 
15 275.8190  260.8840* 
20 273.4370  255.9020* 
25   252.1890* 
30   248.9020* 
35   245.7200* 
40   241.8930* 
45   236.4120* 
50   231.1710* 
60   225.2760* 
70   220.9200* 
80   212.0480* 
90   208.4270* 

100   203.7020* 
125   197.7810* 
150   189.6000* 
175   186.9760* 
200   181.1390* 
225   175.8310* 
250   170.3920* 
300   159.3950* 
350   156.0860* 
400   147.2810* 
450   130.6840* 

0.09 

500   126.6730* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก42. แสดงคา ARL  เมื่อ δ =  0.05 คา 0p = 0.10,0.15,0.20 และกลุมตัวอยางขนาด n    
ARL  

0p  n  A G S 
5 268.8320  250.1430* 
10 265.7270  234.6130* 
15 245.6260  227.7660* 
20   222.7840* 
25   219.0710* 
30   215.7840* 
35   212.6020* 
40   208.7750* 
45   203.2940* 

0.10 

50   198.0530* 
5 237.2960  214.6800* 
10 234.1910  199.1500* 
15   186.3110* 
20   181.3290* 
25   177.6160* 
30   174.3290* 
35   171.1470* 
40   167.3200* 
45   161.8390* 

0.15 

50   156.5980* 
5 199.7500  173.2250* 
10 196.6450  157.6950* 
15   150.8480* 
20   145.8660* 
25   142.1530* 
30   138.8660* 
35   135.6840* 
40   131.8570* 
45   126.3760* 

0.20 

50   121.1350* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก43. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.07 คา 0p = 0.0001,0.003  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 594.9900 535.2630*  
125 586.6810 531.6420*  
150 571.4400 528.4240*  
175 559.5450 521.3160*  
200 549.1730 516.3720*  
225 537.4400 508.1880*  
250 525.7380 505.0100*  
300 514.4300 495.2550*  
350 507.1890 480.5380*  
400 499.2940 468.9220*  
450 474.9220 448.0200*  

0.0001 

500 453.1890 438.9220*  
100 566.4320 516.6260*  
125 558.1230 513.0050*  
150 542.8820 509.7870*  
175 530.9870 502.6790*  
200 520.6150 497.7350*  
225 508.8820 489.5510*  
250 497.1800 486.3730*  
300 485.8720 476.6180*  
350 478.6310 461.9010* 470.5890 
400 470.7360 450.2850* 461.7840 
450 456.3640 429.3830* 445.1870 

0.0003 

500 444.6310 420.2850* 431.1760 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก44. แสดงคา ARL  เมื่อ δ =  0.07 คา 0p = 0.0005,0.0007  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 563.7730 497.8590*  
125 555.4640 494.2380*  
150 540.2230 491.0200*  
175 528.3280 483.9120*  
200 517.9560 478.9680* 502.3800 
225 506.2230 470.7840* 491.6320 
250 494.5210 467.6060* 484.2680 
300 483.2130 457.8510* 473.0460 
350 475.9720 443.1340* 464.7420 
400 468.0770 431.5180* 452.5600 
450 443.7050 410.6160* 430.2170 

0.0005 

500 421.9720 401.5180* 415.3660 
100 538.2200 479.2220*  
125 529.9110 475.6010*  
150 514.6700 472.3830* 495.9670 
175 502.7750 465.2750* 483.0510 
200 492.4030 460.3310* 472.5100 
225 480.6700 452.1470* 460.7240 
250 468.9680 448.9690* 454.2500 
300 457.6600 439.2140* 445.4670 
350 450.4190 424.4970* 436.4280 
400 442.5240 412.8810* 427.6230 
450 428.1520 391.9790* 411.0260 

0.0007 

500 416.4190 382.8810* 387.0150 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก45.  แสดงคา  ARL   เมือ่ δ =  0.07 คา 0p = 0.0009 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 535.9010 488.6420*  
125 528.5920 485.0210* 493.5630 
150 511.3510 481.8030* 482.6980 
175 496.4560 474.6950* 475.3730 
200 487.0840 469.7510* 462.7710 
225 476.3510 461.5670* 450.2580 
250 465.6490 458.3890* 446.7060 
300 447.3410 448.6340* 435.9640 
350 430.1000 433.9170* 428.1220 
400 422.2050 422.3010* 409.3170 
450 417.8330 401.3990* 392.7200 

0.0009 

500 406.1000 392.3010* 388.7090 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก46. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.07  คา 0p = 0.001 และกลุมตัวอยางขนาด  n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 516.5210   
10 507.4160*   
15 494.6910*   
20 487.3150*   
25 478.4160*   
30 473.1070*   
35 470.1060*   
40 464.8660*   
45 462.5900*   
50 459.3840*   
60 456.9710*   
70 448.5990*   
80 436.5940*   
90 428.8560*   

100 426.4150  410.4450* 
125 421.9960  404.5240* 
150 417.1540  396.3430* 
175 410.7380  393.7190* 
200 405.8460  387.8820* 
225 398.6050  382.5740* 
250 390.7100  377.1350* 
300 383.5650  366.1380* 
350 377.3700  362.8290* 
400 376.3380  354.0240* 
450 364.6050  337.4270* 

0.001 

500 357.1210  333.4160* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก47. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.07 คา 0p = 0.003  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 525.1440*   
10 516.0390*   
15 503.3140*   
20 495.9380*   
25 487.0390*   
30 481.7300*   
35 478.7290  466.6740* 
40 473.4890  462.8470* 
45 471.2130  457.3660* 
50 468.0070  452.1250* 
60 465.5940  446.2300* 
70 457.2220  441.8740* 
80 445.2170  430.0060* 
90 437.4790  426.3850* 

100 435.0380  421.6600* 
125 430.6190  415.7390* 
150 425.7770  407.5580* 
175 419.3610  404.9340* 
200 414.4690  399.0970* 
225 407.2280  393.7890* 
250 399.3330  388.3500* 
300 392.1880  377.3530* 
350 385.9930  374.0440* 
400 384.9610  365.2390* 
450 373.2280  348.6420* 

0.003 

500 365.7440  344.6310* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
 
 
 



 141

ตารางที่ ก48. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.07 คา 0p = 0.005  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 495.2700*   
10 486.1650*   
15 473.4400*   
20 466.0640*  453.1460* 
25 457.1650*  447.5840* 
30 451.8560*  439.5610* 
35 448.8550  431.8620* 
40 443.6150  428.0350* 
45 441.3390  422.5540* 
50 438.1330  417.3130* 
60 435.7200  411.4180* 
70 427.3480  407.0620* 
80 415.3430  395.1940* 
90 407.6050  391.5730* 

100 405.1640  386.8480* 
125 400.7450  380.9270* 
150 395.9030  372.7460* 
175 389.4870  370.1220* 
200 384.5950  364.2850* 
225 377.3540  358.9770* 
250 369.4590  353.5380* 
300 362.3140  342.5410* 
350 356.1190  339.2320* 
400 355.0870  330.4270* 
450 343.3540  313.8300* 

0.005 

500 335.8700  309.8190* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก49. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.07 คา 0p = 0.007  และกลุมตัวอยางขนาด n    
ARL  

0p  n  A G S 
5 442.7090*   
10 439.6040*   
15 426.8790  397.2070* 
20 419.5030  392.9200* 
25 410.6040  397.2070* 
30 395.5340  392.9200* 
35 391.7070  384.7380* 
40 397.0540  380.9110* 
45 394.7780  375.4300* 
50 391.5720  370.1890* 
60 389.1590  364.2940* 
70 380.7870  359.9380* 
80 365.7770  345.0740* 
90 358.0390  341.4530* 

100 355.5980  336.7280* 
125 351.1790  330.8070* 
150 346.3370  322.6260* 
175 339.9210  320.0020* 
200 335.0290  314.1650* 
225 327.7880  308.8570* 
250 319.8930  303.4180* 
300 312.7480  292.4210* 
350 306.5530  289.1120* 
400 305.5210  280.3070* 
450 293.7880  263.7100* 

0.007 

500 286.3040  259.6990* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก50. แสดงคา  ARL  เมื่อ δ = 0.07 คา 0p = 0.009  และกลุมตัวอยางขนาด n    
ARL  

0p  n  A G S 
5 416.2210*   
10 413.1160*   
15 400.3910  367.3010* 
20 393.0150  363.0140* 
25 384.1160  367.3010* 
30 369.0460  363.0140* 
35 365.2190  354.8320* 
40 370.5660  351.0050* 
45 368.2900  345.5240* 
50 365.0840  340.2830* 
60 362.6710  334.3880* 
70 354.2990  330.0320* 
80 342.2940  318.1640* 
90 334.5560  314.5430* 

100 332.1150  309.8180* 
125 327.6960  303.8970* 
150 322.8540  295.7160* 
175 316.4380  293.0920* 
200 311.5460  287.2550* 
225 304.3050  281.9470* 
250 296.4100  276.5080* 
300 289.2650  265.5110* 
350 283.0700  262.2020* 
400 282.0380  253.3970* 
450 270.3050  236.8000* 

0.009 

500 262.8210  232.7890* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
 
 
 
 



 144

ตารางที่ ก51.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.07 คา 0p = 0.01  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 389.0230*   
10 385.9180  351.6270* 
15 373.1930  342.0850* 
20 365.8170  337.7980* 
25 356.9180  342.0850* 
30 341.8480  337.7980* 
35 338.0210  329.6160* 
40 343.3680  325.7890* 
45 341.0920  320.3080* 
50 337.8860  315.0670* 
60 335.4730  309.1720* 
70 327.1010  304.8160* 
80 312.0910  289.9520* 
90 304.3530  286.3310* 

100 301.9120  281.6060* 
125 297.4930  275.6850* 
150 292.6510  267.5040* 
175 286.2350  264.8800* 
200 281.3430  259.0430* 
225 274.1020  253.7350* 
250 266.2070  248.2960* 
300 259.0620  237.2990* 
350 252.8670  233.9900* 
400 251.8350  225.1850* 
450 240.1020  208.5880* 

0.01 

500 232.6180  204.5770* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก52. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.07 คา 0p = 0.03  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 357.1330  337.0530* 
10 354.0280  321.7190* 
15 331.5450  312.1770* 
20 333.9270  307.8900* 
25 325.0280  312.1770* 
30 309.9580  307.8900* 
35 306.1310  299.7080* 
40 311.4780  295.8810* 
45 309.2020  290.4000* 
50 305.9960  285.1590* 
60 303.5830  279.2640* 
70   274.9080* 
80   263.0400* 
90   259.4190* 

100   254.6940* 
125   248.7730* 
150   240.5920* 
175   237.9680* 
200   232.1310* 
225   226.8230* 
250   221.3840* 
300   210.3870* 
350   207.0780* 
400   198.2730* 
450   181.6760* 

0.03 

500   177.6650* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก53. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =   0.07 คา 0p = 0.05  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 327.9290  311.8350* 
10 324.8240  296.5010* 
15 304.7230  288.9590* 
20 302.3410  285.6720* 
25 295.8240  281.9590* 
30 290.7540  276.6720* 
35   274.4900* 
40   270.6630* 
45   265.1820* 
50   259.9410* 
60   254.0460* 
70   249.6900* 
80   234.8260* 
90   231.2050* 

100   226.4800* 
125   220.5590* 
150   212.3780* 
175   209.7540* 
200   203.9170* 
225   198.6090* 
250   193.1700* 
300   182.1730* 
350   178.8640* 
400   170.0590* 
450   153.4620* 

0.05 

500   149.4510* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก54. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.07 คา 0p = 0.07 และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 300.0400  282.1230* 
10 296.9350  266.5930* 
15 276.8340  259.7460* 
20 274.4520  254.7640* 
25 267.9350  251.0510* 
30   247.7640* 
35   244.5820* 
40   240.7550* 
45   235.2740* 
50   230.0330* 
60   224.1380* 
70   219.7820* 
80   207.9140* 
90   204.2930* 

100   199.5680* 
125   193.6470* 
150   185.4660* 
175   182.8420* 
200   177.0050* 
225   171.6970* 
250   166.2580* 
300   155.2610* 
350   151.9520* 
400   143.1470* 
450   126.5500* 

0.07 

500   122.5390* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก55.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.07 คา 0p = 0.09  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 270.4940  250.7940* 
10 267.3890  235.2640* 
15 247.2880  228.4170* 
20 244.9060  223.4350* 
25   219.7220* 
30   216.4350* 
35   213.2530* 
40   209.4260* 
45   203.9450* 
50   198.7040* 
60   192.8090* 
70   188.4530* 
80   176.5850* 
90   172.9640* 

100   168.2390* 
125   162.3180* 
150   154.1370* 
175   151.5130* 
200   145.6760* 
225   140.3680* 
250   134.9290* 
300   123.9320* 
350   120.6230* 
400   111.8180* 
450   95.2210* 

0.09 

500   91.2100* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก56.  แสดงคา ARL เมื่อδ =  0.07 คา 0p = 0.10,0.15,0.20  และกลุมตัวอยางขนาด n    
ARL  

0p  n  A G S 
5 238.9580  215.3310* 
10 235.8530  199.8010* 
15 215.7520  192.9540* 
20   187.9720* 
25   184.2590* 
30   180.9720* 
35   177.7900* 
40   173.9630* 
45   168.4820* 

0.10 

50   163.2410* 
5 207.4220  179.8680* 
10 204.3170  164.3380* 
15   151.4990* 
20   146.5170* 
25   142.8040* 
30   139.5170* 
35   136.3350* 
40   132.5080* 
45   127.0270* 

0.15 

50   121.7860* 
5 169.8760  138.4130* 
10 166.7710  122.8830* 
15   116.0360* 
20   111.0540* 
25   107.3410* 
30   104.0540* 
35   100.8720* 
40   97.0450* 
45   91.5640* 

0.20 

50   86.3230* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก57.  แสดงคา ARL  เมื่อδ =  0.09 คา 0p = 0.0001,0.0003  และกลุมตัวอยางขนาด n    
   

ARL  
0p  n  A G S 

100 566.4590 507.2790*  
125 558.1500 503.6580*  
150 542.9090 500.4400*  
175 531.0140 493.3320*  
200 520.6420 488.3880*  
225 508.9090 480.2040*  
250 497.2070 477.0260*  
300 485.8990 467.2710*  
350 478.6580 452.5540*  
400 470.7630 440.9380*  
450 446.3910 420.0360*  

0.0001 

500 424.6580 410.9380*  
100 534.8960 488.6420*  
125 526.5870 485.0210*  
150 511.3460 481.8030*  
175 499.4510 474.6950*  
200 489.0790 469.7510*  
225 477.3460 461.5670*  
250 465.6440 458.3890*  
300 454.3360 448.6340*  
350 447.0950 433.9170* 435.1260 
400 439.2000 422.3010* 426.3210 
450 424.8280 401.3990* 419.7240 

0.0003 

500 413.0950 392.3010* 400.7130 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก58. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.09 คา 0p = 0.0005,0.0007  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 533.8990 465.1650*  
125 525.5900 461.5440*  
150 510.3490 458.3260*  
175 498.4540 451.2180*  
200 488.0820 446.2740* 487.0160 
225 476.3490 438.0900* 476.2680 
250 464.6470 434.9120* 458.9040 
300 453.3390 425.1570* 447.6820 
350 441.0980 410.4400* 435.9210 
400 435.2030 398.8240* 417.2230 
450 412.8310 377.9220* 395.5240 

0.0005 

500 390.0980 368.8240* 384.7160 
100 508.3460 446.5280*  
125 500.0370 442.9070*  
150 484.7960 439.6890* 471.6090 
175 472.9010 432.5810* 468.6930 
200 462.5290 427.6370* 458.1520 
225 450.7960 419.4530* 446.3660 
250 439.0940 416.2750* 432.8920 
300 427.7860 406.5200* 421.1090 
350 420.5450 391.8030* 410.6160 
400 412.6500 380.1870* 392.8110 
450 398.2780 359.2850* 386.2140 

0.0007 

500 386.5450 350.1870* 362.2030 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก59. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.09 คา 0p = 0.0009  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

100 497.3700 440.6580*  
125 481.0610 437.0370* 454.2350 
150 475.8200 423.8190* 448.3720 
175 463.9250 416.7110* 437.0470 
200 453.5530 401.7670* 426.4450 
225 441.8200 393.5830* 417.9320 
250 430.1180 380.4050* 404.3800 
300 418.8100 372.6500* 393.6380 
350 405.5690 361.9330* 385.6550 
400 394.6740 354.3170* 376.8500 
450 387.3020 343.4150* 360.2530 

0.0009 

500 372.5690 334.3170* 356.2420 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก60. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ = 0.09 คา 0p = 0.001  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 486.6470*   
10 477.5420*   
15 464.8170*   
20 457.4410*   
25 448.5420*   
30 443.2330*   
35 440.2320*   
40 434.9920*   
45 432.7160*   
50 429.5100*   
60 427.0970*   
70 418.7250*   
80 406.7200*   
90 398.9820*   

100 396.5410  375.6330* 
125 392.1220  369.7120* 
150 387.2800  361.5310* 
175 380.8640  358.9070* 
200 375.9720  353.0700* 
225 368.7310  347.7620* 
250 360.8360  342.3230* 
300 353.6910  331.3260* 
350 347.4960  328.0170* 
400 346.4640  319.2120* 
450 334.7310  302.6150* 

0.001 

500 327.2470  298.6040* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก61. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ = 0.09 คา 0p = 0.003  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 496.6130*   
10 487.5080*   
15 474.7830*   
20 467.4070*   
25 458.5080*   
30 453.1990*   
35 450.1980  434.2070* 
40 444.9580  430.3800* 
45 442.6820  424.8990* 
50 439.4760  419.6580* 
60 437.0630  413.7630* 
70 428.6910  409.4070* 
80 413.6810  394.5430* 
90 405.9430  390.9220* 

100 403.5020  386.1970* 
125 399.0830  380.2760* 
150 394.2410  372.0950* 
175 387.8250  369.4710* 
200 382.9330  363.6340* 
225 375.6920  358.3260* 
250 367.7970  352.8870* 
300 360.6520  341.8900* 
350 354.4570  338.5810* 
400 353.4250  329.7760* 
450 341.6920  313.1790* 

0.003 

500 334.2080  309.1680* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก62. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ = 0.09 คา 0p = 0.005  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 465.3960*   
10 456.2910*   
15 443.5660*   
20 436.1900  422.5670* 
25 427.2910  415.1530* 
30 421.9820  404.2850* 
35 418.9810  397.0500* 
40 413.7410  393.2230* 
45 411.4650  387.7420* 
50 408.2590  382.5010* 
60 405.8460  376.6060* 
70 397.4740  372.2500* 
80 385.4690  360.3820* 
90 377.7310  356.7610* 

100 375.2900  352.0360* 
125 370.8710  346.1150* 
150 366.0290  337.9340* 
175 359.6130  335.3100* 
200 354.7210  329.4730* 
225 347.4800  324.1650* 
250 339.5850  318.7260* 
300 332.4400  307.7290* 
350 326.2450  304.4200* 
400 325.2130  295.6150* 
450 313.4800  279.0180* 

0.005 

500 305.9960  275.0070* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก63. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ = 0.09 คา 0p = 0.007  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 412.8350*   
10 409.7300*   
15 397.0050  362.3950* 
20 389.6290  358.1080* 
25 380.7300  362.3950* 
30 365.6600  358.1080* 
35 361.8330  349.9260* 
40 367.1800  346.0990* 
45 364.9040  340.6180* 
50 361.6980  335.3770* 
60 359.2850  329.4820* 
70 350.9130  325.1260* 
80 335.9030  310.2620* 
90 328.1650  306.6410* 

100 325.7240  301.9160* 
125 321.3050  295.9950* 
150 316.4630  287.8140* 
175 310.0470  285.1900* 
200 305.1550  279.3530* 
225 297.9140  274.0450* 
250 290.0190  268.6060* 
300 282.8740  257.6090* 
350 276.6790  254.3000* 
400 275.6470  245.4950* 
450 263.9140  228.8980* 

0.007 

500 256.4300  224.8870* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก64. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ = 0.09 คา 0p = 0.009  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 387.6900*   
10 384.5850*   
15 371.8600  334.8340* 
20 364.4840  330.5470* 
25 355.5850  334.8340* 
30 340.5150  330.5470* 
35 336.6880  322.3650* 
40 342.0350  318.5380* 
45 339.7590  313.0570* 
50 336.5530  307.8160* 
60 334.1400  301.9210* 
70 325.7680  297.5650* 
80 310.7580  282.7010* 
90 303.0200  279.0800* 

100 300.5790  274.3550* 
125 296.1600  268.4340* 
150 291.3180  260.2530* 
175 284.9020  257.6290* 
200 280.0100  251.7920* 
225 272.7690  246.4840* 
250 264.8740  241.0450* 
300 257.7290  230.0480* 
350 251.5340  226.7390* 
400 250.5020  217.9340* 
450 238.7690  201.3370* 

0.009 

500 231.2850  197.3260* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก65. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.09 คา 0p = 0.01  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 360.4920*   
10 357.3870  319.1600* 
15 344.6620  309.6180* 
20 337.2860  305.3310* 
25 328.3870  309.6180* 
30 313.3170  305.3310* 
35 309.4900  297.1490* 
40 314.8370  293.3220* 
45 312.5610  287.8410* 
50 309.3550  282.6000* 
60 306.9420  276.7050* 
70 298.5700  272.3490* 
80 280.5550  254.4890* 
90 272.8170  250.8680* 

100 270.3760  246.1430* 
125 265.9570  240.2220* 
150 261.1150  232.0410* 
175 254.6990  229.4170* 
200 249.8070  223.5800* 
225 242.5660  218.2720* 
250 234.6710  212.8330* 
300 227.5260  201.8360* 
350 221.3310  198.5270* 
400 220.2990  189.7220* 
450 208.5660  173.1250* 

0.01 

500 201.0820  169.1140* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก66. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.09 คา 0p = 0.03  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 328.6020  304.5860* 
10 325.4970  289.2520* 
15 303.0140  279.7100* 
20 305.3960  275.4230* 
25 296.4970  279.7100* 
30 281.4270  275.4230* 
35 277.6000  267.2410* 
40 282.9470  263.4140* 
45 280.6710  257.9330* 
50 277.4650  252.6920* 
60 275.0520  246.7970* 
70   242.4410* 
80   227.5770* 
90   223.9560* 

100   219.2310* 
125   213.3100* 
150   205.1290* 
175   202.5050* 
200   196.6680* 
225   191.3600* 
250   185.9210* 
300   174.9240* 
350   171.6150* 
400   162.8100* 
450   146.2130* 

0.03 

500   142.2020* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก67. ตารางแสดงคา  ARL  เมื่อ δ =  0.09 จําแนกตาม คา  0p    และ n     
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 299.3980  279.3680* 
10 296.2930  264.0340* 
15 276.1920  256.4920* 
20 273.8100  253.2050* 
25 267.2930  249.4920* 
30 262.2230  244.2050* 
35   242.0230* 
40   238.1960* 
45   232.7150* 
50   227.4740* 
60   221.5790* 
70   217.2230* 
80   199.3630* 
90   195.7420* 

100   191.0170* 
125   185.0960* 
150   176.9150* 
175   174.2910* 
200   168.4540* 
225   163.1460* 
250   157.7070* 
300   146.7100* 
350   143.4010* 
400   134.5960* 
450   117.9990* 

0.05 

500   113.9880* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก68. แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.09 คา 0p = 0.07  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 270.1660  247.3110* 
10 267.0610  231.7810* 
15 246.9600  224.9340* 
20 244.5780  219.9520* 
25 238.0610  216.2390* 
30   212.9520* 
35   209.7700* 
40   205.9430* 
45   200.4620* 
50   195.2210* 
60   189.3260* 
70   184.9700* 
80   173.1020* 
90   169.4810* 

100   164.7560* 
125   158.8350* 
150   150.6540* 
175   148.0300* 
200   142.1930* 
225   136.8850* 
250   131.4460* 
300   120.4490* 
350   117.1400* 
400   108.3350* 
450   91.7380* 

0.07 

500   87.7270* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก69.  แสดงคา  ARL  เมือ่ δ =  0.09 คา 0p = 0.09  และกลุมตัวอยางขนาด n    
 

ARL  
0p  n  A G S 

5 240.6200  215.9820* 
10 237.5150  200.4520* 
15 217.4140  193.6050* 
20 215.0320  188.6230* 
25   184.9100* 
30   181.6230* 
35   178.4410* 
40   174.6140* 
45   169.1330* 
50   163.8920* 
60   157.9970* 
70   153.6410* 
80   141.7730* 
90   138.1520* 

100   133.4270* 
125   127.5060* 
150   119.3250* 
175   116.7010* 
200   110.8640* 
225   105.5560* 
250   100.1170* 
300   89.1200* 
350   85.8110* 
400   77.0060* 
450   60.4090* 

0.09 

500   56.3980* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 
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ตารางที่ ก70. แสดงคา ARL  เมื่อδ =  0.09 คา 0p = 0.10,0.15,0.20  และกลุมตัวอยางขนาด n    
ARL  

0p  n  A G S 
5 210.4270  182.8640* 
10 207.3220  167.3340* 
15 187.2210  160.4870* 
20   155.5050* 
25   151.7920* 
30   148.5050* 
35   145.3230* 
40   141.4960* 
45   136.0150* 

0.10 

50   130.7740* 
5 178.8910  147.4010* 
10 175.7860  131.8710* 
15   116.0360* 
20   111.0540* 
25   107.3410* 
30   104.0540* 
35   100.8720* 
40   97.0450* 
45   91.5640* 

0.15 

50   86.3230* 
5 138.3400  102.9500* 
10 135.2350  87.4200* 
15   80.5730* 
20   75.5910* 
25   71.8780* 
30   68.5910* 
35   65.4090* 
40   61.5820* 
45   56.1010* 

0.20 

50   50.8600* 
หมายเหต ุ  * หมายถึง แผนภูมิควบคุมที่ใหคา ARL  ต่ําที่สุด 



 164

ภาคผนวก ข 
 

โปรแกรมยอยสําหรับสรางตัวเลขสุม 
โปรแกรมยอยสําหรับสรางตัวเลขสุมทีม่ีการแจกแจงแบบเบอรนูลลี 
โปรแกรมสําหรับคํานวณคาความนาจะเปนที่ตัวอยางจะออกนอกขอบเขตควบคุมเมื่อ

กระบวนการอยูในการควบควบคุมของแผนภูมิควบคุมทัง้  3  ชนิด 
โปรแกรมสําหรับคํานวณคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ยของแผนภูมิทัง้  3  ชนิด 
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โปรแกรมยอยสําหรับสรางตัวเลขสุม 
 
!********** COMPUTER RANDOM VARIBLE******************! 
FUNCTION RAND(IX) 
INTEGER IX 
REAL FLT 
  IX=IX*16807 
 IF(IX.LE.0.0)THEN 
  IX=IX+2147483647+1 
 ENDIF 
     FLT=IX 
  RAND=FLT*0.4654413E-9 
RETURN 
END 
 
 
โปรแกรมยอยสําหรับสรางตัวเลขสุมทีม่ีการแจกแจงแบบเบอรนูลล ี
 
!***********COMPUTER BERNUOLLI  VARIABLE*********! 
FUNCTION   BER(P1,IX) 
INTEGER    IX 
REAL       P1,BER 
   VALUE=RAND(IX) 
   IF(VALUE.LE.P1)THEN 
    BER=1.0 
   ELSE 
    BER=0.0     
   END IF 
END 
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โปรแกรมสําหรับคํานวณคาความนาจะเปนที่ตัวอยางจะออกนอกขอบเขตควบคุมเมื่อ
กระบวนการอยูในการควบควบคุมของแผนภูมิควบคุมทั้ง  3  ชนิด 
 
!*************************************************************************! 
!******************MAIN PROGRAM***********************************! 
!************************************************************************! 
INTEGER   IX,NROUND 
REAL      P0,P1,N,DELTA,YY,CLLA,CULA ,SNPLL,SNPUL,SCLL,SCRL,ALP 
DIMENSION XB(600)  
COMMON/SEED/IX 
PRINT*,' ' 
PRINT*,'ENTER VALUE OF P0(0-1)' 
READ*,P0 
PRINT*,' ' 
PRINT*,'ENTER VALUE OF DELTA' 
READ*,DELTA 
PRINT*,'  ' 
PRINT*,'ENTER NUBER OF SIZE' 
READ*,N 
PRINT*,' ' 
PRINT*,'ENTER ISEED’ 
READ*,IX 
PRINT*,' ' 
PRINT*,'ENTER NUMBER OF ROUND' 
READ*,NROUND 
!***********************SET INTIAL VALUE*****************! 
!NROUND=1000 
P1=DELTA*P0 
!************** COMPUTER CONTROL LIMIT *******************! 
CULA = SINH(SQRT(P0)) + (3/(2*SQRT(N)))   
CLLA = SINH(SQRT(P0)) - (3/(2*SQRT(N)))  
CULG=ALOG(0.00135)/ALOG(1-P0) 
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CLLG=1+ALOG(0.99865)/ALOG(1-P0)    
SNPUL=P0+3.0*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
SNPLL=P0-3.0*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
CALL FINDQ(N,P0,SQ) 
SCRL = (ALOG(1-0.0027)/ALOG(SQ)) +1 
SCLL = SCRL+1     
PRINT*,'SCLL=',SCLL 
CALL ALPS(N,NROUND,P1,SUMXB,SNPUL,SNPLL,SCLL,ALP)      
PRINT*,'ALPS=',ALP 
CALL ALPA(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ALP)     
 PRINT*,'ALPA =',ALP 
CALL ALPG(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ALP)     
 PRINT*,'ALPG =',ALP 
END 
 
!********** COMPUTER RANDOM VARIBLE******************! 
FUNCTION RAND(IX) 
INTEGER IX 
REAL FLT 
  IX=IX*16807 
 IF(IX.LE.0.0)THEN 
  IX=IX+2147483647+1 
 ENDIF 
     FLT=IX 
  RAND=FLT*0.4654413E-9 
RETURN 
END 
 
!***********COMPUTER BERNUOLLI  VARIABLE*********! 
FUNCTION   BER(P1,IX) 
INTEGER    IX 
REAL       P1,BER 
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   VALUE=RAND(IX) 
   IF(VALUE.LE.P1)THEN 
    BER=1.0 
   ELSE 
    BER=0.0     
   END IF 
END 
 
!*******COMPUTER  BINOMIAL VARIABLE*************! 
SUBROUTINE  BI(P1,XB) 
DIMENSION XB(600) 
COMMON/SEED/IX 
INTEGER IX 
REAL P1,XB 
   BN=BER(P1,IX) 
   IF(BN.EQ.1.0)THEN 
    XB=1.0    
    ELSE 
    XB=0.0 
   END IF    
RETURN 
END 
!******** COMPUTER ALPHA******************* 
SUBROUTINE ALPA(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ARL) 
DIMENSION XB(600) 
REAL   RL,N 
!RL=0.0 
SUMNP= 0.0 
DO 50  J=1,NROUND 
  SUMXB=0.0 
  DO 10 I=1,N  
  CALL BI(P1,XB) 
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  SUMXB=SUMXB+XB(I)      
 !WRITE(1,*)I,XB(I),SUMXB 
 10 CONTINUE 
  XBAR=SUMXB/N 
      YY=SINH(SQRT((SUMXB+(3/8))/(N+(3/4)))) 
      !YY=SINH(SQRT(XBAR)) 
   IF(YY.LT.CLLA.OR.YY.GT.CULA.OR.RL.GT.1000)THEN 
   RL=1.0 
  ELSE 
   RL=0.0 
  END IF 
 SUMNP=SUMNP+RL 
50  CONTINUE 
 !WRITE(3,*)SUMNP 
 ARL = SUMNP/NROUND 
 RETURN 
 END 
SUBROUTINE ALPG(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ARL) 
SUMNS= 0.0 
CRL=0.0 
RL=0.0 
SUMNG=0.0 
DO 50  I=1,N 
SUMNS=0.0 
S(0)=0.0 
9    CRL=CRL+1 
 VALUE=RAND(IX) 
 IF(VALUE.LE.P1)THEN 
  GOTO 20 
  ELSE 
  GOTO 9 
  END IF 
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20 SUMNS=SUMNS+CRL  
 S(I)=SUMNS 
 SXG=S(I)-S(I-1)-1 
    SUMSXG=SUMSXG+SXG 
IF(SXG.LT.CLLG.OR.SXG.GT.CULG)THEN   
   RL=1.0 
  ELSE 
   RL=0.0 
  END IF 
  SUMNG=SUMNG+RL 
50  CONTINUE 
PRINT*,'SUMSXG=',SUMSXG 
PRINT*,'SUMNG=',SUMNG 
  ALP = SUMNG/N 
PRINT*,'ALPG=',ALP 
END 
SUBROUTINE ALPS(N,NROUND,P1,SUMXB,SNPUL,SNPLL,SCLL,ALP) 
DIMENSION XB(600) 
INTEGER CRL,SCLL,SNPUL,SNPLL 
SUMNS= 0.0 
CRL=0.0 
DO 50  I=1,NROUND 
 SUMXB=0.0 
   DO 55 J=1,N 
    CALL BI(P1,XB) 
  SUMXB=SUMXB+XB(J) 
   55 CONTINUE 
      CRL=CRL+1 
  IF(SUMXB.LT.SNPLL.OR.SUMXB.GT.SNPUL)THEN 
  GOTO 20 
  ELSE 
   GOTO 50 
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  END IF 
  20 IF(CRL.LE.SCLL)THEN 
  RL=1.0 
  ELSE 
  RL=0.0 
  END IF 
  SUMNS=SUMNS+RL 
50  CONTINUE 
  ALP=SUMNS/NROUND 
 RETURN 
 END 
SUBROUTINE FINDQ(N,P0,SQ) 
DIMENSION  F(40),PR(40)  ,BINO(40),Q(40)  
INTEGER  X,N,C,J,F,M ,PX,PA ,MFT,MFC 
REAL  BINO,A ,P0 ,SQ 
 SNPUL=N*P0+3.0*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
 C= SNPUL+1 
 A=(1-P0)**N 
 J=0.0 
 MFT=1 
 MFC=1 
 SUMQ=0.0 
 DO 77  K=1,C  
 X=N-K+1 
 J=0.0 
 MFT=1 
 MFC=1 
 IF(X.LE.N)THEN 
DO 10 I=X,N 
 M=J+1 
 J=M 
 F(J)=I 
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10 CONTINUE 
 DO 15 I=1,K 
 FT=F(I) 
 MFT=MFT*FT 
 FC=I 
 MFC=MFC*FC 
15 CONTINUE 
      BINO(K)=MFT/MFC 
 ELSE  
 BINO(K)=1 
 END IF 
 PX=K 
 PA=N-K 
 PR(K)=(P0**PX)*((1-P0)**PA) 
 Q(K)=BINO(K)*PR(K)  
   SUMQ=SUMQ+Q(K) 
77 CONTINUE 
      SQ=SUMQ+A 
RETURN 
END 
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โปรแกรมสําหรับคํานวณคาความยาววิ่งโดยเฉลี่ยของแผนภูมิทั้ง  3  ชนิด 
 
!************************************************************************! 
!******************MAIN PROGRAM**********************************! 
!***********************************************************************! 
INTEGER   IX,NROUND,SXG ,CULG,CLLG 
REAL      P0,P1,N,DELTA,CLLA,CULA SCRL,SCLL ,SNPLLL,SNPULL ,C 
COMMON/SEED/IX 
PRINT*,'ENTER VALUE OF P0(0-1)' 
READ*,P0 
PRINT*,'ENTER VALUE OF DELTA' 
READ*,DELTA 
PRINT*,'ENTER NUBER OF SIZE' 
READ*,N 
PRINT*,'ENTER NUMBER OF ROUND' 
READ*,NROUND 
P1=DELTA*P0 
!************** COMPUTER CONTROL LIMIT *******************! 
CULA = SINH(SQRT(P0)) + 3/(2*SQRT(N))   
CLLA = SINH(SQRT(P0)) - 3/(2*SQRT(N))  
!PRINT*,'CULA=', CULA 
!PRINT*,'CLLA=', CLLA 
CULG=ALOG(0.00135)/ALOG(1-P0) 
CLLG=1+ALOG(0.99865)/ALOG(1-P0) 
SNPULL=N*P0+3.0*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
!SNPUL=SNPULL+1 
SNPLLL=N*P0-3.0*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
    IF(SNPLL .LT.0.0)THEN 
   SNPLL =0.0 
 !SNPLL=SNPLLL+1 
     END IF 
CALL FINDQ0(N,P0,SQ0) 
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SCRL = (ALOG(1-0.0027)/ALOG(SQ0))+1 
SCLL=SCRL+1     
PRINT*,'SCLL=',SCLL 
CALL ARLS(N,NROUND,P1,SUMXB,SNPUL,SNPLL,SCLL,ARL)      
PRINT*,'ARLS=',ARL 
CALL ARLA(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ARL) 
PRINT*,'ARLA=',ARL    
END  
!********** COMPUTER RANDOM VARIBLE******************! 
FUNCTION RAND(IX) 
INTEGER IX 
REAL FLT 
  IX=IX*16807 
 IF(IX.LE.0.0)THEN 
  IX=IX+2147483647+1 
 ENDIF 
     FLT=IX 
  RAND=FLT*0.4654413E-9 
RETURN 
END 
!***********COMPUTER BERNUOLLI  VARIABLE*********! 
FUNCTION   BER(P1,IX) 
INTEGER    IX 
REAL       P1,BER 
   VALUE=RAND(IX) 
   IF(VALUE.LE.P1)THEN 
    BER=1.0 
   ELSE 
    BER=0.0     
   END IF 
END 
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!*******COMPUTER  BINOMIAL VARIABLE*************! 
SUBROUTINE  BI(P1,XB) 
DIMENSION XB(600) 
COMMON/SEED/IX 
INTEGER IX 
REAL P1,XB 
   BN=BER(P1,IX) 
   IF(BN.EQ.1.0)THEN 
    XB=1.0    
    ELSE 
    XB=0.0 
   END IF    
RETURN 
END 
 
!******** COMPUTER ARL******************* 
SUBROUTINE ARLA(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ARL) 
DIMENSION XB(600) 
REAL   RL,N 
RL=0.0 
SUMNP= 0.0 
DO 50  J=1,NROUND 
9 RL=RL+1 
  SUMXB=0.0 
 DO 10 I=1,N  
  CALL BI(P1,XB) 
  SUMXB=SUMXB+XB(I)      
 !WRITE(1,*)I,XB(I),SUMXB 
 10 CONTINUE 
 YY=SINH(SQRT((SUMXB+(3/8))/(N+(3/4)))) 
  ! YY=SINH(SQRT(SUMXB/N)) 
  ! YY=SINH((SUMXB+(3/8))/(N+(3/4))) 
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! PRINT*,'YY=',YY 
   IF(YY.LT.CLLA.OR.YY.GT.CULA.OR.RL.GT.1000)THEN 
   SUMNP=SUMNP+RL 
   RL=0.0 
  ELSE 
   GOTO 9 
  END IF 
!  PRINT*,'SUMNP =',SUMNP 
50  CONTINUE 
!PRINT*,'SUMNP =',SUMNP 
 ARL = SUMNP/NROUND 
 RETURN 
 END 
********* 
SUBROUTINE ARLG(N,NROUND,P1,SUMXB,CLLA,CULA,YY,ARL) 
DIMENSION S(100000)   
SUMNS= 0.0 
CRL=0.0 
RL=0.0 
SUMNG=0.0 
DO 80 J=1,1000 
10 RL=RL+1 
DO 50  I=1,N 
SUMNS=0.0 
S(0)=0.0 
 9    CRL=CRL+1 
 VALUE=RAND(IX) 
 IF(VALUE.LE.P1)THEN 
  GOTO 20 
  ELSE 
  GOTO 9 
  END IF 
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20 SUMNS=SUMNS+CRL  
 S(I)=SUMNS 
 SXG=S(I)-S(I-1)-1 
    SUMSXG=SUMSXG+SXG 
IF(SXG.LT.CLLG.OR.SXG.GT.CULG.OR.RL.GT.1000)THEN   
  SUMNG=SUMNG+RL 
  RL=0.0  
  ELSE 
  GOTO 10  
  END IF   
! PRINT*,'SUMNG=',SUMNG 
50  CONTINUE 
80  CONTINUE 
PRINT*,'SUMSXG=',SUMSXG 
PRINT*,'SUMNG=',SUMNG 
  ARL= SUMNG/1000 
PRINT*,'ARLG=',ALP 
END 
!******** COMPUTER ARL******************* 
SUBROUTINE ARLS(N,NROUND,P1,SUMXB,SNPUL,SNPLL,SCLL,ARL)  
DIMENSION XB(600) 
REAL RL 
INTEGER CRL,SCLL 
RL=0.0 
SUMNS= 0.0 
CRL=0.0 
DO 50  I=1,NROUND 
9 RL=RL+1 
 SUMXB=0.0 
  DO 55 J=1,N 
    CALL BI(P1,XB) 
  SUMXB=SUMXB+XB(J) 
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   55 CONTINUE 
      CRL=CRL+1 
  IF(SUMXB.LT.SNPLL.OR.SUMXB.GT.SNPUL)THEN 
  GOTO 20 
  ELSE 
   GOTO 9 
  END IF 
  20 IF(CRL.LE.SCLL)THEN 
  SUMNS=SUMNS+RL 
  RL=0.0 
  CRL=0.0 
  ELSE 
  CRL=0.0 
  GOTO 9 
  END IF 
50  CONTINUE 
  ARL=SUMNS/NROUND 
 RETURN 
 END 
SUBROUTINE FINDQ0(N,P0,SQ0) 
DIMENSION  F(40),PR(40)  ,BINO(40),Q(40)  
INTEGER  X,N,C,J,F,M ,PX,PA ,MFT,MFC ,SNPUL 
REAL  BINO,A ,P0 ,SQ0 
 SNPUL=N*P0+3*SQRT(N*P0*(1-P0)) 
 C= SNPUL 
 A=(1-P0)**N 
 J=0.0 
 MFT=1 
 MFC=1 
 SUMQ=0.0 
 DO 77  K=1,C  
 X=N-K+1 
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 J=0.0 
 MFT=1 
 MFC=1 
 IF(X.LE.N)THEN 
DO 10 I=X,N 
 M=J+1 
 J=M 
 F(J)=I 
10 CONTINUE 
 DO 15 I=1,K 
 FT=F(I) 
 MFT=MFT*FT 
 FC=I 
 MFC=MFC*FC 
15 CONTINUE 
      BINO(K)=MFT/MFC 
 ELSE  
 BINO(K)=1 
 END IF 
 PX=K 
 PA=N-K 
 PR(K)=(P0**PX)*((1-P0)**PA) 
 Q(K)=BINO(K)*PR(K)  
   SUMQ=SUMQ+Q(K) 
77 CONTINUE 
     SQ0=SUMQ+A 
!PRINT *,'SQ0=',SQ0 
PRINT *,'SQ0=',SQ0 
!80 FORMAT(F20.4) 
RETURN 
END 
 



 180

ประวัติผูเขียนวิทยานิพนธ 

นางสาวเพ็ญนภา เจริญศิลป  เกิดเมื่อวันที่ 8  สิงหาคม  2518  ที่จังหวัดปราจีนบุรี         
สําเร็จการศึกษาปริญญาการศึกษาศาสตรบัณฑิต (กศ.บ)  สาขาวิทยาศาสตร-คณิตศาสตร    
คณะศึกษาศาสตร  มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ ประสานมิตร    และเขาศึกษาตอใน             
หลักสูตรสถิติศาสตรมหาบัณฑิต    ภาควิชาสถิติ     คณะพาณิชยศาสตรและการบัญชี                        
จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย  ในปการศึกษา 2544 
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