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เหลือกําลังสองมีคาเทากันในทุกทรีตเมนตที่ตรวจสอบ  และขอมูลคาเฉลี่ยของคาคลาดเคลื่อนกําลัง
สองจากการพยากรณขอมูลราคาปดของหุนบริษัทหนึ่ง ไดผลดังในตารางที่ 10 

 
3.   ในการพยากรณลวงหนาหนึ่งชวงเวลาที่ทําติดตอกันเปนเวลายาวนานเมื่อคาสังเกตมีคา

เปนชวงแสดงในตารางผนวกที ่ก32 ถึง ก52 พบวา 
 

 
 

ภาพที่ 17  คาสังเกตและคาพยากรณดวยตัวแบบ AR(30) เมื่อคาสังเกตมีคาเปนชวงจากวิธีกําลัง 
          สองนอยสุด รวมกับวธีิเมตริกซผกผัน โดยมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุด 
          ของคาสังเกต แตไมมีการปรับปรุงเมตริกซเพื่อเล่ือนจากขอบดานคานอยไปยังขอบดาน 
          คามาก 

 
      3.1  การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตวัเองดวยวิธีประมาณคาพารามิเตอรของวิธี

กําลังสองนอยสุดรวมกับวิธีเมตริกซผกผัน หรือ วิธี คิว อาร เมื่อใชสมการพยากรณ คอื สมการ 

0 1 1 2 2
ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− −= + + + + −

)

วิธีที่ใชเวลาในการดําเนินการนอยสุด คือ วิธี LS-IN-X2 

หรือวิธี LS-QR-X2 โดยไมมีการปรับปรุงเมตริกซเพื่อมกีารเลื่อนคาจากขอบดานคานอยไปขอบ
ดานบนคามาก แตมีการปรบัปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต สวนวิธีที่ใชเวลา
ดําเนินการนอยเปนอันดับรองลงมาคือวิธี LS-IN-X3.2 หรือ วิธี LS-QR-X3.2 โดยคํานวณ
เมตริกซคาขอบดานคานอย  จากนั้นคํานวณเมตริกซของผลตางระหวางคาขอบดานคานอยกับ
ขอบดานคามาก  แลวหาคาขอบดานมาก ( จากผลบวก ระหวางคาขอบดานคานอยกับคา
ผลตาง  และมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต  วิธีที ่ 

( )lA

( )A∇ )uA

( u lA A A∇= +
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ภาพที่ 18 คาพยากรณดวยตัวแบบ AR(12) เมื่อคาสังเกตมีคาเปนชวงจากวิธีกําลังสองนอยสุด 
                รวมกับวิธีเมตริกซผกผัน ในวิธี LS-IN-X3.2 วิธี LS-IN-X3.3 และวิธี LS-IN-X2  
           เมื่อใชสมการพยากรณคือ 0 1 1 2 2

ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− − −= + + + +  
          

ใชเวลาดําเนินการนอยรองลงมาเปนอันดับสามคือวิธี LS-IN-X3.3 หรือ วิธี LS-QR-X3.3 

คํานวณเมตริกซคาเฉลี่ยระหวางคาขอบดานคานอยกับขอบดานคามาก ( และคํานวณเมตริกซ
ของคาครึ่งหนึ่งของผลตางระหวางคาขอบดานคานอยกบัขอบดานคามาก

)mA

2( A∇ )  แลวมีการคํานวณ
คาเมตริกซคาขอบดานคามาก ดวยผลตางระหวางเมตริกซคาเฉลี่ยกับเมตริกซของคาครึ่งหนึ่งของ
ผลตางระหวางคาขอบดานคานอยกับขอบดานคามาก 2( mA A∇ )− และหาคาเมตรกิซคาขอบดาน
คามาก ดวยผลบวกระหวางเมตริกซคาเฉลี่ยกับเมตริกซของคาครึ่งหนึ่งของผลตางระหวางคาขอบ
ดานคานอนกบัขอบดานคามาก 2( mA A∇ )+ แลวทําการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลา
ส้ินสุดของคาสังเกต ซ่ึงทั้งสามวิธีมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต แต
ไมไดคํานวณคาที่ขอบดานคามากจากการปรับปรุงเมตริกซคาดานคานอยข้ึนมา ดังแสดงในภาพที่ 
18 
 

                สวนอีกสองวิธีคอื วิธี LS-IN-X3.1 หรือ วิธี LS-QR-X3.1 มีการปรับปรุง
เมตริกซทั้งเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกตและเมื่อเล่ือนคาจากขอบดานคานอยไปขอบดานคา
มาก และวิธี LS-IN-X1 หรือ วิธี LS-QR-X1 ไมมีการปรับปรุงเมตริกซทั้งเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุด
ของคาสังเกตและเมื่อเล่ือนคาจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก เปนสองวิธีทีใ่ชเวลาในการ 
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ดําเนินการมาก เนื่องจากวิธีที่สามจุดหนึ่งใชเวลามากในการปรับคาเมื่อเล่ือนคาจากขอบดานคา 

 
 

ภาพที่ 19  คาพยากรณดวยตัวแบบ AR(12) เมื่อคาสังเกตมีคาเปนชวงจากวิธีกําลังสองนอยสุด 
                 รวมกับวิธีเมตริกซผกผัน ในวิธี LS-IN-X3.1 และวิธี LS-IN-X1 เมื่อใชสมการ 
             พยากรณ คือ 0 1 1 2 2

ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− − −= + + + +  
 
นอยไปขอบดานคามาก และวิธีที่หนึ่งใชเวลามากในการวนคํานวณซ้ํา เนื่องจากการเลื่อนเวลา
ส้ินสุดของคาสังเกต ดังแสดงในภาพที่ 19 

 
               ดังนัน้จะเห็นไดวากรณีขอมูลมีสเตชั่นนารีและมีคาเปนชวง เมื่อใชสมการ

พยากรณ คือ 0 1 1 2 2
ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− −= + + + + −

p−

และวิธีกําลังสองนอยสุดรวมกับวิธีเมตริกซ
ผกผัน หรือ วธีิ คิว อาร ในการพยากรณกระบวนการถดถอยบนตวัเอง ควรทําการพยากรณคาที่ขอบ
ดานคานอยกบัขอบดานคามากควรแยกกนัและควรมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของ
คาสังเกตเพราะใชเวลาในการดําเนินการนอยกวาวิธีอ่ืนในการศึกษาครัง้นี้ ดังขอมูลที่แสดงใน 
ตารางที ่13 

 
                     3.2  การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตัวเองดวยวิธีประมาณคาพารามิเตอรของวิธี
กําลังสองนอยสุดรวมกับวิธีเมตริกซผกผัน หรือ วิธี คิว อาร เมื่อใชสมการพยากรณ คอื 

วิธีที่ใชเวลาในการดําเนินการต่ําสุด คือ วิธี LS-IN-Y1 หรือ วิธี
LS-QR-Y1 โดยแยกคํานวณระหวางคาขอบดานคานอยกับคาขอบดานคามากคือไมมีการปรับปรุง

1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + +
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เมตริกซเมื่อมีการเลื่อนจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก และไมมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมี
การเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต สวนวธีิที่ใชเวลานอยอันดับรองลงมาคือวิธี LS-IN-Y2 หรือ วิธี 
LS-QR-Y2โดยแยกคํานวณระหวางคาขอบดานคานอยกับคาขอบดานคามากคือไมมีการปรับปรุง
เมตริกซเมื่อมีการเลื่อนจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก แตมกีารปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการ
เล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต ซ่ึงทั้งสองวิธีไมมีการปรบัปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนคาที่ขอบดานคานอย
ไปยังขอบคาดานคามากขึ้นมา  สองวิธีนี้ใชเวลาในการดําเนินการใกลเคยีงกัน  
 

 
 
ภาพที่ 20  คาพยากรณดวยตัวแบบ AR(12) เมื่อคาสังเกตมีคาเปนชวงจากวิธีกําลังสองนอยสุด 

          รวมกับวิธีเมตริกซผกผัน ในวิธี LS-IN-Y1 วิธี LS-IN-Y2 วิธี LS-IN-Y3.1  
      และวิธี LS-IN-Y3.2 เมื่อใชสมการพยากรณ คือ 1 1 2 2

ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ p− − −= + + +  
          

               วิธีที่ใชเวลานอยรองลงมาเปนอันดับสามมาคือวิธี LS-IN-Y3.2 หรือ วิธี LS-

QR-Y3.2 โดยคํานวณเมตรกิซคาขอบดานลาง  จากนัน้คํานวณเมตริกซของผลตางระหวางคา
ขอบดานคานอยกับขอบดานคามาก

( )lA

( )A∇  แลวหาคาขอบดานคามากจากผลบวก ระหวางคาขอบ
ดานคานอยกบัคาผลตาง ( u lA A A )∇= +  และมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุด
ของคาสังเกต  

 
               สวนอีกวิธีหนึ่งคือวิธี LS-IN-Y3.1 หรือ วิธี LS-QR-Y3.1   คํานวณเมตรกิซคา

ขอบดานคานอย แลวมกีารปรับปรุง (update) เมตริกซเมื่อมีการเลื่อนจากขอบดานคานอยไป( )lA
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ขอบดานคามากดวยคาผลตางระหวางคาขอบดานคานอยกับขอบดานคามาก 
1

( )
T

u l i i
i

A A u v
=

′= +∑
และมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต  ทั้งสองวิธีใชเวลามากในการ
คํานวนเนื่องจากในการปรับเล่ือนการพยากรณดวยสมการ 1 1 2 2

ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ p− − −= + + + จะมีการ
เปล่ียนคา x ทุกรอบที่มีขอมูลคาใหมเขามาในอนุกรมเวลา ทาํใหมีปริมาณในการคํานวณมาก  
 

       3.3  การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตัวเองกรณขีอมูลมีสเตชั่นนารีและมีคาเปน
ชวง ดวยวิธีประมาณคาพารามิเตอรของวธีิกําลังสองนอยสุดรวมกับวธีิเมตริกซผกผัน หรือ วิธี คิว 
อาร เมื่อไมทราบคาเฉลี่ยของคาขอบทั้งสองดานของกระบวนการ ใชสมการ 

0 1 1 2 2
ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− −= + + + + −

p−

มีประสิทธิภาพดีกวาสมการใชสมการ 
เพราะสมการของ เมื่อตองประมาณคาเฉลีย่ประชากรของ

ขอบทั้งสองดานดวยคาเฉลีย่ของตัวอยาง (
1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + + ˆty

ˆl lxµ =  หรือ ˆu uxµ = ) จะมีการคํานวณเพื่อปรับคา
จํานวนมากเมือ่มีคาสังเกตคาใหมเขามาในกระบวนการเนื่องจากคา lx หรือ ux เปล่ียนไป 

 
               เมื่อพิจารณาวิธีกําลังสองนอยสุดรวมกับวิธีเมตริกซผกผัน หรือ วิธี คิว อาร จาก

การศึกษานี้ พบวาเมื่อใช สมการ 0 1 1 2 2
ˆ ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p t px x x xφ φ φ φ− −= + + + + −

p−

และแยกกนัพยากรณ
ระหวางคาขอบทั้งสองดานแตมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลา  เปนวิธีที่ใชเวลาในการ
ดําเนินการนอยสุด ดังตารางผนวกที่ ก32 และ ก38  

 
      3.4  การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตวัเองดวยการประมาณคาพารามิเตอรของ

วิธี Yule-Walker รวมกับวธีิ recursion ของ Durbin-Levinson เมื่อใชสมการ  
1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + +  วิธีประมาณคาที่ใชเวลาในการดําเนินการต่ําสุด คือ วิธีที่ YW-

DL-Y1 โดยไมมีการปรับปรุงเมตริกซทั้งเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต และเมื่อเล่ือนคา
สังเกตจากขอบดานคานอยไปเปนคาขอบดานคามาก สวนวิธีที่ใชเวลานอยอันดับรองลงมาคือวิธี 
YW-DL-Y2 มีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต แตไมมีการปรับปรุง
เมตริกซเมื่อเล่ือนคาสังเกตจากขอบดานคานอยไปเปนคาขอบดานคามาก ซ่ึงสองวิธีนี้ใชเวลาไม
ตางกันมากนัก สวนอีกวิธีคือวิธี YW-DL-Y3 ที่มีการปรับปรุงเมตริกซทั้งเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของ
คาสังเกตและเมื่อเล่ือนคาจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก เปนวิธีที่ใชเวลาในการดําเนินการ
มาก เนื่องจากมีการคํานวณเพื่อปรับปรุงคาเพื่อเล่ือนจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก  
และการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต 
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ภาพที่ 21  คาพยากรณดวยตัวแบบ AR(12) เมื่อคาสังเกตมีคาเปนชวงจากวิธี Yule-Walker  
                 รวมกับวิธี recursion ของ Durbin-Levinson คือ วิธี YW-DL-Y1 วธีิ  YW-DL-   
               Y2 วิธี YW-DL-Y3 และ ในวธีิกําลังสองนอยสุด รวมกับวธีิเมตริกซผกผัน คือ วิธี  
                 LS-IN -Y1 วิธี LS-IN-Y-2 วิธี LS-IN-Y3 ใชสมการพยากรณคือ   
            1 1 2 2

ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + + p−

p

 
               ดังนัน้จะเห็นไดวากรณีขอมูลมีสเตชั่นนารีและมีคาเปนชวง เมื่อใช

สมการ 1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + + −

p−

และวิธี Yule-Walker รวมกับวิธี recursion ของ 
Durbin-  
Levinson ในการพยากรณกระบวนการถดถอยบนตัวเอง ควรทําการพยากรณคาที่ขอบดานคานอย
กับขอบดานคามากควรแยกกันและไมควรมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต 

   
      3.5  การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตวัเองดวยการประมาณคาพารามิเตอรของ

วิธี Yule-Walker รวมกับวธีิเมตริกซผกผัน หรือ วิธีการแยกแบบ คิว อาร เมื่อใชสมการ 
 วิธีที่ใชเวลาในการดําเนินการนอยสุด คือ วิธี YW-IN-Y2 หรือ 

วิธี YW-QR-Y2 โดยไมมีการปรับปรุงเมตริกซในการเลื่อนคาที่ขอบ  แตมีการปรับปรุงเมตริกซ
เมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต สวนวิธีที่ใชเวลานอยอันดับรองลงมาคือวิธี YW-IN-Y3 
หรือ วิธี YW-QR-Y3 มีการปรับปรุงเมตริกซทั้งเมื่อมีการเลื่อนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกตและเมื่อ 

1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + +

เล่ือนคาสังเกตจากขอบดานคานอยไปเปนขอบดานคามาก 
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                สวนอีกวิธีคือวิธี YW-IN-Y1หรือ วิธี YW-QR-Y1 ที่ไมมีการปรับปรุง
เมตริกซทั้งเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต และเมื่อเล่ือนจากขอบดานคานอยไปขอบดานคามาก 
เปนวิธีที่ใชเวลาในการดําเนนิการมาก เนื่องจากตองวนคาํนวณซ้ําเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกต 

 
               ดังนัน้จะเห็นไดวากรณีขอมูลมีสเตชั่นนารีและมีคาเปนชวง เมื่อใชสมการ 

และวิธี Yule-Walker รวมกับวิธีเมตริกซผกผัน หรือ วธีิการ
แยกแบบ คิว อาร ในการพยากรณกระบวนการถดถอยบนตัวเอง ควรทําการพยากรณขอบดานคา
นอยกับขอบดานคามาก ควรแยกกันและควรมีการปรับปรุงเมตริกซเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคา
สังเกต 

1 1 2 2
ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + + p−

p

 
      3.6  เมื่อใชสมการ 1 1 2 2

ˆ ˆ ˆˆ ...t t t p ty y y yφ φ φ− −= + + + − เปนสมการพยากรณนั้นวิธี
ประมาณคาพารามิเตอรของ Yule-Walker จะใชเวลาในการดําเนนิการต่ํากวาวิธีกําลังสองนอยสุด 
เพราะสมการของ เมื่อตองประมาณคาเฉลีย่ประชากรของขอบทั้งสองดานดวยคาเฉลี่ยของ
ตัวอยาง (

ˆty

ˆl lxµ =  หรือ ˆu uxµ = ) จะมีการคํานวณเพื่อปรับคาจํานวนมากเมื่อมีคาสังเกตคาใหมเขา
มาในกระบวนการเนื่องจากคา lx หรือ ux เปล่ียนไป ซ่ึงเปนไปในทํานองเดียวกับกรณีที่ขอมูลเปน
คาเดี่ยว และไมทราบคาเฉลี่ยจึงใช x ประมาณคาµ  

 
        3.7  จากขอ 3.3-3.6  ที่กลาวไปแลวพบวาเมื่อเล่ือนเวลาสิ้นสุดของคาสังเกตวธีิ 

recursion ของ Durbin-Levinson ใชเวลาในการดําเนนิการนอยกวาถาวนทําซ้ํา แตวิธีเมตริกซ
ผกผัน หรือ วธีิการแยกแบบ คิว อารใชเวลาในการดําเนนิการนอยกวาถามีการปรับปรุงเมตริกซโดย
ไมวนทําซ้ํา แสดงวาวิธีปรับเลื่อนคาที่ใชกบั วิธี recursion ของ Durbin-Levinson ในการศึกษา
คร้ังนี้ยังไมเหมาะสม

 
                    นอกจากนีย้ังมีผลอ่ืนๆที่สอดคลองกับการทดลองเมื่อคาสังเกตเปนคาเดีย่ว คอื 
 
       3.8  เมื่อไมทราบคาเฉลี่ยของกระบวนการแลวประมาณคาเฉลี่ยของกระบวนการดวย 

คาเฉลี่ยของตัวอยาง ( ˆ xµ = ) การพยากรณกระบวนการถดถอยบนตวัเองดวยวิธีประมาณ
คาพารามิเตอรของ Yule-Walker รวมกับวิธี recursion ของ Durbin-Levinson ใชเวลาในการ
ดําเนินการนอยกวาใชวิธีของ Yule-Walker รวมกับวิธีเมตริกซผกผัน หรือ วิธีการแยกแบบ ควิ 
อาร แสดงวานอกจากการดําเนินการแกสมการ Ax b= เพื่อหาคาในเวกเตอรของพารามิเตอร x



 81

ของวิธี recursion ของ Durbin-Levinson ใชเวลาในการคํานวณนอยกวาวิธีเมตรกิซผกผัน และ
วิธีการแยกแบบ คิว อาร ดังผลในขอ 1.1 ของการพยากรณไปหนึ่งชวงเวลาลวงหนาเพียงหนึ่งครั้ง 
แลวกย็ังเปนเพราะการปรับเลื่อนคา พารามิเตอรของวิธี recursion  ของ Durbin-Levinsonใช
เวลานอยกวา วิธีเมตริกซผกผัน หรือ วิธีการแยกแบบ คิว อาร 
 
ตารางที่ 14  เวลาที่ใชดําเนินการจากการพยากรณดวยตวัแบบ AR(5) เมื่อใชวิธี ของ Yule-  

                 Walker เพื่อพยากรณไปขางหนาหนึ่งชวงเวลา ติดตอกนัเปนเวลานาน 
 

 

เวลาที่ใชในการดําเนินการ(วนิาที) 
                                       วิธีของ Yule-Walker 
วิธี recursion ของ Durbin-Levinson                 วิธีเมตริกซผกผัน     

ตัวแบบ 
 AR(p) 

จํานวน
คร้ังที่
พยากรณ  

YW-DL-Y3 
 
YW-DL-Y2 

 
YW-DL-Y1 

       
   YW-IN-Y1 

 
YW-IN-Y3      YW- IN-Y2 

AR(5)   1,000      19.8    13.2   12.7       59.9     21.7         15.5 
   5,000    115.6    70.3   70.5     333.2   117.5          83.6 
 10,000    250.4  163.6 160.5     767.4   274.7        193.3 
 15,000    424.4  272.9 265.1   1,377.2   469.0        323.7 
 20,000    651.6  405.3 403.3   1,908.6   703.0        494.8 
 25,000    869.9  559.4 556.1   2,638.9   976.9        687.0 

 

     3.9  ถาไมทราบคาเฉลี่ยของกระบวนการแลวประมาณคาเฉลี่ยของกระบวนการดวย 
คาเฉลี่ยของตัวอยาง ( ˆ xµ = ) การประมาณคาพารามิเตอรของวิธีของ Yule-Walker รวมกับวิธี
เมตริกซผกผัน หรือ วิธีการแยกแบบ ควิ อาร ใชเวลาในการดําเนินการนอยกวาวิธีกําลังสองนอยสุด 
รวมกับวิธีเมตริกซผกผันหรือ วิธีการแยกแบบ คิว อาร แสดงวาการดําเนินการปรับเล่ือนคาเขาใหม
ในเมตริกซ A ของระบบสมการ Ax b= อันเนื่องจากคา x เปล่ียนในวิธีของ Yule-Walker จะใช
เวลานอยกวาในวิธีกําลังสองนอยสุด 

 
      3.10  กรณีที่กระบวนการถดถอยบนตัวเองมีสเตชัน่นารีและคาสหสัมพันธในตวัเอง

ลดลงแบบเอ็กโปเนนเชียลไมเปนคลื่นรูปไซนการปรับปรุงเมตริกซจากขอบดานคานอยไปเปน
เมตริกซที่ขอบดานคามาก เมื่อกระบวนการมีคาเปนชวงไมทําใหการพยากรณมีความผิดพลาดใน
การพยากรณลดลง ดังแสดงในตารางที่ 15 และ 16 
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