
 
 

บทที่ 3 
ระเบียบวิธีวจิัย 

 

3.1  วิธีการวิจัย 
 

ในการศึกษาความสัมพันธระหวางมูลคาการสงออกที่แทจริงของรถยนตและชิน้สวนกับ
ดัชนีราคาหุนกลุมยานยนต  ใชขอมูลทุติยภูมิ  (secondary  data)  โดยจะศกึษาหลักทรัพยในกลุม
ยานยนต  2  หลักทรัพย  ในตลาดหลักทรัพยแหงประเทศไทย  ไดแก  บริษัท ไทยสแตนเลยการ
ไฟฟา จํากัด (มหาชน) (STANLY)  บริษทั ไทยรุงยูเนยีนคาร จํากดั (มหาชน)  (TRU )  และมูลคา
การสงออกที่แทจริงของรถยนตและชิน้สวน ซ่ึงเปนขอมลูยอนหลังตั้งแตเดือนมกราคม พ.ศ. 2540 - 
ธันวาคม พ.ศ. 2550  รวมทั้งหมด 132 เดือน  

 

3.2  การทดสอบความสัมพันธเชิงดุลยภาพระยะยาว 
 

3.2.1  การทดสอบความนิง่ของขอมูล (Unit Root Test ) 
ทําการทดสอบวาขอมูลที่จะนํามาศึกษามคีวามนิ่งหรือไม  โดยนําไปทดสอบ unit root  

ซ่ึงทดสอบดวยวิธี  ADF (Augmented Dickey–Fuller  Test) 
 

การทดสอบความนิ่ง (stationary) ของขอมูลไดดังสมการตอไปนี้ 
 

1
1

k

t t i t i
i

X T X c Xμ β α − −
=

= + + + Δ∑     (3.1) 

1
1

k

t t i t i
i

Y T Y d Yν π α − −
=

= + + + Δ∑     (3.2) 

หรือ 
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กําหนดให tX  =        log ของดัชนีราคาหุนกลุมยานยนต ณ เวลา t 

tY   =        log ของมูลคาการสงออกที่แทจริงของรถยนตและชิ้นสวน ณ เวลา t 
,t tε ω  =        คาความคลาดเคลื่อน 
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การทดสอบคา α  จากสมการมีสมมติฐานดงันี้ 
 

0 0: 0 , : 0H Hθ γ= =    (non-stationary) 

1 1: 0 , : 0H Hθ γ< <    (stationary) 
 

ถายอมรับ 0H  หมายความวา tX , tY  มี  unit root  แสดงวา tX , tY  มีลักษณะไมนิ่ง 
(non-stationary)  แตถายอมรับ 1H จะไดวา tX , tY  ไมมี  unit root  แสดงวาขอมูลนั้นมีลักษณะนิ่ง 
(stationary)   
 

3.2.2  การทดสอบความสอดคลองของขอมูลอนุกรมเวลา  (Cointegration  Test) 
การทดสอบความสัมพันธเชงิดุลยภาพในระยะยาว  (long-run  relationship) ของ

มูลคาการสงออกที่แทจริงของรถยนตและชิ้นสวนกับดัชนีราคาหุนกลุมยานยนตวามเีสถียรภาพ
หรือไมนั้น  จะใชวิธีการทดสอบของ Engle and Granger  ใชสมการดังนี้ 

 

0 1t t tY X eα α= + +      (3.5) 

0 1t t tX Y uμ μ= + +      (3.6) 
 

โดยมีขั้นตอนการทดสอบดงันี้ 
1. การประมาณสมการถดถอยในสมการที ่(3.5) และสมการที่ (3.6) ดวยวิธีกําลัง   
    สองนอยที่สุด ( ordinary least squares : OLS ) 
2. นําสวนที่เหลือ (residuals) ที่ประมาณจากขอ 1  มาทดสอบวามีลักษณะนิ่งหรือ   
    I(0) หรือไมโดยทดสอบตวัแปรในแบบจําลองวามีลักษณะเปน non-stationary    
    Process โดยวิธี ADF Test โดยไมตองใสคาคงที่และแนวโนมของเวลา 
    ดังตอไปนี ้
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สมมติฐานในการทดสอบคือ 
 

สมการที่ (3.7)  0 : 0H λ =   (ไมมีความสัมพันธเชิงดุลยภาพในระยะยาว) 

1 : 0H λ <   (มีความสัมพนัธเชิงดุลยภาพในระยะยาว) 
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สมการที่ (3.8) 0 : 0H φ =   (ไมมีความสัมพันธเชิงดุลยภาพในระยะยาว) 

1 : 0H φ <   (มีความสัมพนัธเชิงดุลยภาพในระยะยาว) 
     

การทดสอบสมมติฐานเปรียบเทียบคา t-statistics ที่คํานวณกับคาในตาราง ADF Test  
ซ่ึงถาคา t-statistics  มากกวาคาวิกฤตของแมคคินนอน ณ ระดับนยัสําคัญที่กําหนดไว  จึงปฏิเสธ
สมมติฐานดังนั้นสวนตกคางหรือสวนที่เหลือ (residuals) มีลักษณะนิง่ (stationary) หรือ integration 
of order  0 แทนดวย I(0)  แลวแสดงวาตัวแปรมีความสัมพันธเชิงดุลยภาพระยะยาว 

 

เมื่อทําการทดสอบ unit root  แลวพบวาผลการทดสอบยอมรับสมมติฐานหลัก
สามารถสรุปไดวา  ขอมูลนัน้มีลักษณะ  non-stationary  หรือมี  unit root  นั้นเอง  แตถาผลการ
ทดสอบปฏิเสธสมมติฐานหลักนั่นกห็มายถึงวาขอมูลนั้นมีลักษณะ stationary  หรือไมมี  unit root   

โดยถาคาของความคลาดเคลื่อนมีคุณสมบัติเปน stationary  ซ่ึงก็คือ I(0) จะสามารถ
สรุปไดวาตัวแปร tX , tY  มีความสัมพันธเชิงดลุยภาพระยะยาว  แตถาคาความคลาดเคลื่อนมี
คุณสมบัติเปน non-stationary ซ่ึงก็คือ I(1) จะสามารถสรุปไดวาตัวแปร tX , tY  ไมมีความสัมพันธ
เชิงดุลยภาพระยะยาว   

 

 3.2.3  การทดสอบ  Error Correction Mechanism : (ECM)  
เมื่อทําการทดสอบแลว ขอมูลอนุกรมเวลาที่ทําการศึกษาเปนขอมูลอนุกรมเวลาที่มี

ลักษณะไมนิ่ง และไมเกดิปญหาสมการถดถอยไมแทจริง สมการถดถอยที่ไดมีการรวมกันไป
ดวยกัน โดยมีกลไกการปรับตัวเขาสูดุลยภาพในระยะยาว หมายความวา ตวัแปรทั้งสองมี
ความสัมพันธเชิงดุลยภาพระยะยาวแตในระยะสั้นอาจมีการออกนอกดลุยภาพ  แบบจําลอง Error 
Correction Mechanism (ECM) คือกลไกการปรับตัวเขาสูดุลยภาพในระยะสั้น  สมมติให tY  
และ tX  เปนขอมลูอนุกรมเวลาที่มีลักษณะไมนิ่งและไมเกิดปญหาสมการถดถอยไมแทจริง  สมการ
ถดถอยที่ไดมกีารรวมกันไปดวยกัน   โดยมีกลไกการปรับตัวเขาสูดุลยภาพในระยะยาว  นั่นคือตวั
แปรทั้งสองมีความสัมพันธเชิงดุลยภาพระยะยาว  แตในระยะสั้นอาจจะมีการออกนอกดุลยภาพได 
เพราะฉะนั้นใหพจนคาความคลาดเคลื่อนดุลยภาพนี้  อาจเปนตัวเชื่อมพฤติกรรมในระยะสั้นและ
ระยะยาวเขาดวยกัน โดยลักษณะสําคัญของตัวแปรอนกุรมเวลาที่มีการรวมไปดวยกันคือ  วิถีเวลา 
(time path) ของอนุกรมเวลาเหลานีไ้ดรับอิทธิพลจากการเบี่ยงเบนออกนอกดุลยภาพระยะยาว  
ดังนั้นเมื่อกลับเขาสูดุลยภาพระยะยาว  การเคลื่อนไหวของอนุกรมเวลาอยางนอยบางตัวแปรจะตอง
ตอบสนองตอขนาดของการออกนอกดุลยภาพ (disequilibrium) ในแบบจําลอง Error Correction 
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Mechanism  พลวัตรระยะสัน้ (short–term dynamics) ของตัวแปรในระบบจะไดรับอิทธิพลจากการ
เบี่ยงเบนออกจากดุลยภาพ 

 

           ตัวอยางแบบจําลอง Error Correction Model (ECM) เปนดังนี ้
 

1 1
1 1

k k

t t t i j t j t t
i j

Y k X Y eβ ω δ ε− − −
= =

Δ = + Δ + Δ + +∑ ∑    (3.9) 

2 1
1 1

k k

t i t i j t i t t
i i

X k X Y uτ η λ ζ− − −
= =

Δ = + Δ + Δ + +∑ ∑    (3.10) 

 
โดยที่    

δ  , λ   คือ    คาความรวดเร็วในการปรับตัวเขาสูดลุยภาพ(speed of adjustment) 

tX   คือ    log  ของดัชนีราคาหุนกลุมยานยนต ณ เวลา t 

tY    คือ    log  ของมูลคาการสงออกที่แทจริงของรถยนตและชิ้นสวน ณ เวลา t 

1te − , 1tu −  คือ    พจนของ error term  จากสมการที่ (3.5) และ (3.6) ตามลําดับ 

1 1 0 1 1t t te Y Xα α− − −= − −  

1 1 0 1 1t t tu X Yμ μ− − −= − −  

1α  , 1μ   คือ    คาความยืดหยุนในระยะยาว 

tβ , tτ   คือ    คาความยืดหยุนในระยะสั้น 

tε  , tζ   คือ    คาความคลาดเคลื่อน 
 

รูปแบบการปรับตัวในระยะสั้นจะคํานึงถึงผลกระทบที่เกดิขึ้นจากความคลาดเคลื่อน โดย
พิจารณาการปรับตัวของรูปแบบในระยะยาวนั่นคือ 1te −  ในสมการที่ (3.9)  และ  1tu −   ในสมการที่ 
(3.10)  ซ่ึงรูปแบบในการปรับตัวในระยะสั้นตามแบบจาํลอง ECM Model  ตามที่แสดงในสมการ 
(3.9)  และ(3.10)  สามารถตีความไดวาเปนกลไกทีแ่สดงการปรับตัวในระยะสั้นเมื่อขาดความสมดลุ  
เพื่อใหเขาสูภาวะสมดุลในระยะยาว  ในสวนของคาสัมประสิทธิ์ของ 1te −   ในสมการที่ (3.9)  และ  

1tu −  ในสมการที่ (3.10)  จะแสดงใหเห็นถึง  “ขนาดของการขาดความสมดลุ”  ระหวางคา  tY , tX  
ที่เกิดขึ้นในชวงเวลากอนหนานี้ 

 

สมมติฐานที่ใชในการทดสอบความสัมพันธของการปรับตัวระยะส้ันเขาสูดุลยภาพระยะยาว 
 

1. 0 : 0H δ =  (ไมมีการปรับตัวในระยะสั้นเขาสูดุลยภาพในระยะยาว) 

1 : 0H δ ≠  (มีการปรับตัวในระยะสั้นเขาสูดุลยภาพในระยะยาว) 
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2. 0 : 0H λ =  (ไมมีการปรับตัวในระยะสั้นเขาสูดุลยภาพในระยะยาว) 
    1 : 0H λ ≠  (มีการปรับตัวในระยะสั้นเขาสูดุลยภาพในระยะยาว) 

 
เมื่อทําการทดสอบแลวพบวาผลการทดสอบยอมรับสมมติฐานหลัก  สามารถสรุปไดวา  

tY , tX    ไมมีความสัมพันธกันในระยะสั้น  แตถาผลการทดสอบปฏิเสธสมมติฐานหลัก  สามารถ
สรุปไดวา  tY , tX   มีความสัมพันธกันในระยะสั้น 

 

3.2.4  การทดสอบความเปนเหตุเปนผล (Granger Causality Test)  
เปนการทดสอบวาขอมูลตัวแปรที่เปน อนกุรมเวลา ถาหากเกิดการเปลี่ยนแปลง

ของตัวแปรใดตัวแปรหนึ่ง อาจเปนสาเหตุของการเปลี่ยนแปลงของตัวแปรอีกตวัแปรหนึ่ง หรือตัว
แปรทั้งสองตัวที่นํามาศึกษากอ็าจเปนตวัแปรที่กําหนดซึ่งกันและกันได หมายความวา การ
เปลี่ยนแปลงของตัวแปรที่หนึ่งเปนสาเหตขุองการเปลี่ยนแปลงของตัวแปรที่สอง ในขณะเดยีวกัน
ตัวแปรที่สองก็อาจเปนสาเหตุของการเปลี่ยนแปลงในตัวแปรที่หนึ่งก็เปนได 
  ถาการเปลี่ยนแปลงของ  X เปนตนเหตุของการเปลี่ยนแปลงของ Y แลว X ก็ควรที่
จะเกิดขึ้นกอน Y สรุปวา  ถา X เปนตนเหตุใหเกดิการเปลี่ยนแปลงใน Y  เงื่อนไขสองประการ
จะตองเกิดขึ้น 
  ประการแรกคอื  X ควรจะชวยในการทํานาย Y นั่นก็คือในการถดถอยของ Y กับ
คาที่ผานมาของ Y นั้น  คาที่ผานมาของ X ซ่ึงทําหนาที่เปนตัวแปรอิสระควรที่จะมีสวนชวยในการ
เพิ่มอํานาจในการอธิบายของสมการถดถอยอยางมีนยัสําคัญ 

ประการที่สอง Y ไมควรชวยในการทํานาย X เหตุผลก็คือวาถา X ชวยทํานาย  Y 
และ Y  ชวยทํานาย X ก็นาจะมีตวัแปรอืน่ที่เปนสาเหตใุหเกิดการเปลีย่นแปลงเปลี่ยนแปลงของตัว
แปรทั้งสอง เพราะฉะนัน้จะทําการทดสอบสมการถดถอยสองสมการ ดังนี ้

 

1 1

p p

t i t i i t i t
i i

Y Y X uθ γ− −
= =

= + +∑ ∑     (3.11) 

1

p

t i t i t
i

Y Y uθ −
=

= +∑      (3.12) 
 

สมการ (3.11) เรียกวา การถดถอยที่ไมใสขอจํากัด  สวนสมการ (3.12) เรียกวา  การถดถอยที่ใส
ขอจํากัด 
 

ให       rRSS      =   ผลบวกสวนตกคางหรือสวนที่เหลือยกกําลังสอง (residual sum of squares)      
         จากสมการการถดถอยที่ใสขอจํากัด (resticted regression) 
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urRSS     =   ผลบวกสวนตกคางหรือสวนที่เหลือยกกําลังสอง (residual sum of squares)   
                     จากสมการการถดถอยที่ไมใสขอจํากัด (unresticted regression) 

 

สมมติฐานที่ใชทดสอบ ไดดังนี ้

0 1 2: , ,..., 0pH γ γ γ =   (ตัวแปร X ไมไดเปนตนเหตขุองตัวแปร Y) 
 

1 1 2: , ,..., 0pH γ γ γ ≠     (ตัวแปร X เปนตนเหตุของตัวแปร Y) 
 
โดยที่สถิติทดสอบ (Test statistic)  จะเปนสถิติ  F (F-statistic)  ดังนี ้

 

,( )
/

/ ( )
r ur

q n k
ur

RSS RSS qF
RSS n k−

−
=

−
 

 
ถาเราปฏิเสธ 0H   ก็หมายความวา  X  เปนตนเหตุของการเปลี่ยนแปลงของ  Y 
 ในทํานองเดียวกันถาเราตองการทดสอบสมมติฐานวาง (null hypothesis)  วา Y ไมไดเปน
ตนเหตุของ X ตองทํากระบวนการทดสอบอยางเดยีวกนักับขางตน  เพียงแตสลับเปลี่ยนแบบจําลอง
ขางตนจาก X มาเปน Y และจาก Y มาเปน X  เทานั้น  ดังนี้ 

 

1 1

p p

t i t i i t i t
i i

X X Y uθ γ− −
= =

= + +∑ ∑     (3.13) 

1

p

t i t i t
i

X X uθ −
=

= +∑      (3.14) 

 
เรียกสมการ (3.13) วา การถดถอยที่ไมใสขอจํากัด  และสมการ (3.14) วา  การถดถอยที่ใส

ขอจํากัดและใชสถิติทดสอบอยางเดยีวกัน คือ สถิติ F 
โปรดสังเกตวาจํานวนของ Lag ซ่ึงคือ  p  ในสมการเหลานี้เปนตัวเลขที่กําหนดขึ้นเอง

โดยทั่วไปแลวจะเปนการที่ดทีี่สุดที่จะทําการทดสอบ  ณ คาของ p ที่แตกตางกัน  2-3 คา  เพื่อที่จะ
ไดแนใจวาผลลัพธที่ไดมานัน้ไมออนไหว  ไปกับคาของ p  ที่เลือกมา  จุดออนของการทดสอบ
ตนเหตนุี้คือวา  ตัวแปรสามตัว (Z)  เปนตนเหตุของการเปลี่ยนแปลงของ Y  แตอาจมีความสัมพันธ
กับ X วิธีแกปญหาคือ  ทําการถดถอยโดยที่คา  lag  ของ Z  ปรากฏอยูทางดานตวัแปรอิสระดวย 
(ทรงศักดิ์  ศรีบุญจิตต , 2547) 

 


