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บทนำ 

 การคำนวณคาพยากรณออกมาแลวนั้น สิ่งท่ีจำเปนตองทำคือติดตาม และตรวจสอบคาพยากรณ

ท่ีไดวาคาพยากรณท่ีคำนวณไดออกมานั้นยังใหผลลัพธท่ีนาพอใจ โดยไดนำหลักการของแผนภูมิควบคุม 

(Control Chart) มาประยุกตใชเพื่อควบคุมคาพยากรณ ซึ ่งกำหนดพิกัดควบคุมไว หากพบวาคา

ผิดพลาดจากการพยากรณออกนอกเขตควบคุม จะสงผลใหวิธีการพยากรณใหผลคาพยากรณท่ี

ผิดพลาดเกินกวาท่ียอมรับได ดังนั้นจึงตองมีการตรวจสอบและเปลี่ยนวิธีพยากรณ เพ่ือใหคาพยากรณมี

ความเหมาะสม ดังภาพท่ี 1 

    

 
ภาพท่ี 1 การใชแผนภูมิควบคุมในการติดตามคาพยากรณ  

 

 เทคนิคที่สามารถติดตามและควบคุมคาพยากรณ แบงเปน 2 ประเภท ไดแก สัญญาณติดตาม 

(Tracking Signal) และแผนภูมิควบคุม 
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สัญญาณติดตาม (Tracking Signal: TS) 

 สัญญาณติดตามคำนวณไดจากการหาอัตราสวนระหวางคาผิดพลาดสะสมของการพยากรณ 

(Cumulative Error) กับคาเบี่ยงเบนสัมบูรณเฉลี่ย (Mean Absolute Deviation: MAD) โดยเขียน

เปนสมการท่ี 1 
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   คาของสัญญาณติดตาม (TS) ที่ดีควรมีคานอย เมื่อคำนวณคา TS ไดแลว ใหนำคาพล็อต

ลงกราฟที่มีชวงควบคุมอยูระหวาง +3 ถึง +8 ชวงการควบคุมที่นิยมใชคือ +4 เนื่องจากเปนชวงท่ี

ใกลเคียงกับชวง σ3  ในการกระจายแบบปกติ คา TS ที่อยูในชวงควบคุม ไดแกระยะตั้งแตพิกัด

ควบคุมบน (Upper Control Limit: UCL) ถึงพิกัดควบคุมลาง (Lower Control Limit: UCL) โดย

หากคา TSt แตละคาอยูภายในชวงการควบคุม หมายความวา วิธีการพยากรณท่ีเลือกใชมีความสามารถ

ในการพยากรณไดผลลัพธเปนที่นาพอใจ หากเมื่อเวลาผานไปคา TSt ออกนอกเขตชวงการควบคุม 

หมายความวา วิธีการพยากรณที่เลือกใชอยูนั้นใหผลการพยากรณที่ผิดพลาดมากกวาที่ยอมรับได จึง

ตองทำการวิเคราะหขอมูลใหม เพ่ือหาวิธีการพยากรณท่ีเหมาะสมและนาเชื่อถือได 

  

ตัวอยางที่ 1 ยอดขายกางเกงยีนส (At) ของรานคาแหงหนึ่งในระยะเวลาตลอด 24 สัปดาห โดยแสดง

คาพยากรณ (Ft) แสดงขอมูลดังตาราง จงพิจารณาวาคาพยากรณที่ใชอยูนั้นมีความเหมาะสมหรือไม 

โดยกำหนดพิกัดควบคุมท่ี +5 

สัปดาหท่ี (t) At Ft 

1 47 43 

2 51 44 

3 54 50 

4 55 51 

5 49 54 

6 46 48 

7 38 46 

8 32 44 

9 25 35 

10 24 26 

11 30 25 



 
 

สัปดาหท่ี (t) At Ft 

12 35 32 

13 44 34 

14 57 50 

15 60 51 

16 55 54 

17 51 55 

18 48 51 

19 42 50 

20 30 43 

21 28 38 

22 25 27 

23 35 27 

24 38 32 

 

วิธีทำ  

ตาราง 1 คา TS ของแตละชวงเวลา 

t At Ft et = At - Ft  IetI ∑ te  ∑ te  MADt TSt 

1 47 43 47 - 43 = 4 4 4 4 4.00 1.00 

2 51 44 51 - 44 = 7 7 11 11 5.50 2.00 

3 54 50 54 - 50 = 4 4 15 15 5.00 3.00 

4 55 51 55 - 51 = 4 4 19 19 4.75 4.00 

5 49 54 49 - 54 = -5 5 14 14 4.80 2.92 

6 46 48 46 - 48 = -2 2 12 12 4.33 2.77 

7 38 46 38 - 46 = -8 8 4 4 4.86 0.82 

8 32 44 32 - 44 = -12 12 -8 8 5.75 -1.39 

9 25 35 25 - 35 = -10 10 -18 18 6.22 -2.89 

10 24 26 24 - 26 = -2 2 -20 20 5.80 -3.45 

11 30 25 30 - 25 = 5 5 -15 15 5.73 -2.62 

12 35 32 35 - 32 = 3 3 -12 12 5.50 -2.18 



 
 

t At Ft et = At - Ft  IetI ∑ te  ∑ te  MADt TSt 

13 44 34 44 - 34 = 10 10 -2 2 5.85 -0.34 

14 57 50 57 - 50 = 7 7 5 5 5.93 0.84 

15 60 51 60 - 51 = 9 9 14 14 6.13 2.28 

16 55 54 55 - 54 =1 1 15 15 5.81 2.58 

17 51 55 51 - 55 = -4 4 11 11 5.71 1.93 

18 48 51 48 - 51 =-3 3 8 8 5.56 1.44 

19 42 50 42 - 50 = -8 8 0 0 5.68 0.00 

20 30 43 30 - 43 = -13 13 -13 13 6.05 -2.15 

21 28 38 28 - 38 = -10 10 -23 23 6.24 -3.69 

22 25 27 25 - 27 = -2 2 -25 25 6.05 -4.13 

23 35 27 35 - 27 = 8 8 -17 17 6.13 -2.77 

24 38 32 38 - 32 = 6 6 -11 11 6.13 -1.79 

 

 จากขอมูลในตารางที่ 1 นำคา TS มาทำการพล็อตลงบนแผนภูมิเทียบกับชวงเวลาแสดงดังภาพ

ท่ี 2 โดยมีพิกัดควบคุมท่ี +5 พบวาไมมีคา TS ท่ีออกนอกพิกัดควบคุม +5 สรุปไดวาวิธีการพยากรณท่ี

ใชอยูสามารถใหผลการพยากรณที่เชื่อถือได ดังนั้นจึงสามารถใชวิธีการพยากรณนี้ทำการพยากรณ

ยอดขายกางเกงยีนสในชวงเวลาตอไปได 

  

 
 

ภาพท่ี 2 แผนภูมิควบคุมการพยากรณโดยใชสัญญาณติดตาม 
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แผนภูมิควบคุม (Control Chart)     

 แผนภูมิควบคุมสามารถนำมาใชติดตามคาพยากรณ โดยการกำหนดพิกัดควบคุมบน (Upper 

Control Limit: UCL) และพิกัดควบคุมลาง (Lower Control Limit: UCL) ของแตละจุดของความ

คลาดเคลื่อน (แทนความคลาดเคลื่อนสะสมในกรณีของสัญญาณติดตาม) พิกัดควบคุมจะเปนจำนวน

เทาของรากท่ีสองของคาความคลาดเคลื่อนกำลังสองเฉลี่ย (Mean Square Error: MSE) ท่ีคำนวณจาก

ฐาน n-1 โดยกำหนดเง่ือนไขของขอมูลคาผิดพลาดดังนี้ 

    1. คาความผิดพลาดของการพยากรณมีการกระจายตัวแบบสุม รอบๆคาเฉลี่ยศูนย (0) 

    2. การกระจายของความคลาดเคลื่อนเปนแบบปกติ (Normal Distribution) ดังภาพท่ี 3 

    3. คาเบี่ยงเบนมาตรฐานของการกระจายตัวความคลาดเคลื่อนดังสมการท่ี 2 
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ภาพท่ี 3 การกระจายแบบปกติของคาผิดพลาดในการพยากรณ 

 

 เมื่อขอมูลมีการกระจายแบบปกติ สามารถสรุปไดวา 95% ของคาผิดพลาด (et) จะอยูภายใน

พิกัดควบคุม 0 + 2s และ 99% ของคาผดิพลาด (et) จะอยูภายในพิกัดควบคุม 0 + 3s 

 

 ตัวอยางท่ี 2 จากขอมูลยอดขายกางเกงยีนสในตัวอยางท่ี 1 จงใชแผนภูมิควบคุมท่ีชวงพิกัด 2s โดยใช

ขอมูล 9 คาแรกในการสรางแผนภูมิควบคุมแลวประเมินผลขอมูลท่ีเหลือ 

 

วิธีทำ ข้ันตอนการคำนวณดังนี้ 

 1).  ตรวจสอบคาเฉลี่ยความความผิดพลาดใกลเคียงกับศูนย (0) 
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   คาเฉลี่ยความผิดพลาด 46.0
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 2).  คำนวณคาเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation: s) 
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 3).  คำนวณพิกัดควบคุมท่ี 2s 

    0 + 2s = 0 + (2×7.37) 

      = -14.74 ถึง +14.74 

 

 4). พล็อตกราฟคาความผิดพลาด (et) ท้ังหมดลงในแผนภูมิ โดยกำหนดพิกัดควบคุมบนเทากับ 

+14.74 และพิกัดควบคุมลางเทากับ -14.74 ดังภาพที่ 4 พบวาไมมีคาความผิดพลาดใดออกนอกเขต

พิกัดควบคุมบนและลาง สามารถสรุปผลไดวาวิธีพยากรณท่ีใชอยูนั้นใหผลการพยากรณท่ีนาเชื่อถือได 

 

 
 

ภาพท่ี 4 การใชแผนภูมิควบคุมในการควบคุมคาพยากรณ 

 

สรุป 

  การพยากรณ หมายถึง การคาดคะเนเหตุการณหรือปรากฏการณในเรื ่องใดเรื ่องหนึ่งที่ยังไม

เกิดข้ึนดวยการนำเอาขอมูลหรือประสบการณในอดีตท่ีเก่ียวของกับเรื่องนั้น เชน ยอดขายในอดีต หรือ

ยอดการผลิตในอดีตมาผานกระบวนการพยากรณ ไมวาจะเปนการพยากรณเชิงคุณภาพ (Qualitative 

Forecasting) หรือการพยากรณเชิงปริมาณ (Quantitative Forecasting) เพื่อใหไดผลลัพธออกมา

เปนคาพยากรณในอนาคต วัตถุประสงคของการพยากรณก็เพื่อตองการนำเอาคาพยากรณที่ไดไปเปน
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ขอมูลประกอบการตัดสินใจ (Decision) ในเรื่องของการวางแผน และการดำเนินงานของกิจการ ดังนั้น

กอนท่ีจะนำคาพยากรณไปใชงานเพ่ือทำนายยอดขาย หรือยอดผลิตมีความจำเปนท่ีจะตองคอยติดตาม

และควบคุมคาพยากรณที่กำหนดขึ ้นมา เพอตรวจสอบวาคาพยากรณนั ้นยังมีความเหมาะสมกับ

ชวงเวลาที่นำไปใชงานหรือไม โดยผานการวิเคราะหดวยสัญญานติดตามคาพยากรณ (Tracking 

Signal) และแผนภูมิคุม (Control Chart) เพ่ือใหคาพยากรณท่ีไดมีความเหมาะสมกับการใชงานตอไป 
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