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บทที ่3 
ระเบียบวธีิการวจิยั 

 
3.1 ข้อมูลทีใ่ช้ในการศึกษา 

ขอ้มูลท่ีใชใ้นการศึกษาเป็นขอ้มูลทุติยภูมิแบบรายปี ซ่ึงท าการเก็บรวบรวมจาก 5 แหล่ง คือ 
ส านักงานคณะกรรมพฒันาการเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ ธนาคารโลก กองทุนเงินระหว่าง
ประเทศ กระทรวงศึกษาธิการ และระบบฐานขอ้มูลดา้นสังคมและคุณภาพชีวิต ไดแ้ก่ สัมประสิทธ์ิ
จีน่ี (Gini Coefficient) รายไดม้วลรวมประชาชาติต่อหวัประชากร (Gross National Income per 
Capita) อตัราเงินเฟ้อ (Inflation Rate) อตัราการวา่งงาน (Unemployment Rate) ร้อยละของนกัเรียน 
นิสิต และนกัศึกษา ต่อประชากรในวยัเรียน และอตัราการเปิดประเทศ (Degree of openness) ตั้งแต่ 
ปี พ.ศ. 2533 ถึงปี พ.ศ. 2552 

3.2 แบบจ าลองทีใ่ช้ในการศึกษา 
ในการศึกษาผลกระทบของตวัแปรดา้นเศรษฐกิจและคุณภาพชีวิตต่อการกระจายรายไดใ้น

ประเทศไทย โดยใชว้ธีิเบยเ์ซียน ออโต ้รีเกรสชัน่นั้น ตวัแปรท่ีใชใ้นการศึกษา ไดแ้ก่ สัมประสิทธ์ิจี
น่ี (Gini Coefficient) รายไดม้วลรวมประชาชาติต่อหัวประชากร (Gross National Income per 
Capita) อตัราเงินเฟ้อ (Inflation Rate) อตัราการวา่งงาน (Unemployment Rate) ร้อยละของนกัเรียน 
นิสิต และนกัศึกษา ต่อประชากรในวยัเรียน และอตัราการเปิดประเทศ (Degree of openness)โดย
แบบจ าลองความสัมพนัธ์สามารถแสดงไดด้งัน้ี 

GINI = f ( DOEDUUERINFGNI ,,,, ) 
โดยท่ี  

GINI  คือ สัมประสิทธ์ิจีน่ี  
GNI  คือ รายไดม้วลรวมประชาชาติต่อหวัประชากร  
INF  คือ อตัราเงินเฟ้อ  
UER  คือ อตัราการวา่งงาน  
EDU  คือ ร้อยละของนกัเรียน นิสิต และนกัศึกษา ต่อประชากรในวยัเรียน  
DO  คือ อตัราการเปิดประเทศ  
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3.3 สมมติฐานในการศึกษา 

โดยการศึกษาคร้ังน้ี  ได้อธิบายความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปร ซ่ึงได้ก าหนดไว้ใน
แบบจ าลองดงักล่าวขา้งตน้ ซ่ึงมีสมมติฐานการวจิยัดงัน้ี 

1. รายไดม้วลรวมประชาชาติต่อหวัประชากร (Gross National Income per Capita) คาด
ว่าจะมีความสัมพนัธ์ในทิศทางตรงกนัขา้มกบัสัมประสิทธ์ิจีน่ี หมายความว่า ถ้ารายได้มวลรวม
ประชาชาติต่อหัวประชากรเพิ่มสูงข้ึนแล้วจะท าให้สัมประสิทธ์ิจีน่ีของประเทศนั้นๆ ลดต ่าลง 
(ศุภกร สารารัตน์ และคณะ, 2549; ราเชนทร์ ชินทยารังสรรค,์ 2554) 

2. อตัราเงินเฟ้อ (Inflation Rate) คาดวา่จะมีความสัมพนัธ์ในทิศทางเดียวกบัสัมประสิทธ์ิ
จีน่ี หมายถึง ถา้อตัราเงินเฟ้อเพิ่มสูงข้ึนแลว้จะท าให้สัมประสิทธ์ิจีน่ีของประเทศนั้นๆ เพิ่มสูงข้ึน
เช่นกนั (สมศจี ศิกษมตั, 2554) 

3. อตัราการว่างงาน (Unemployment Rate) คาดวา่จะมีความสัมพนัธ์ในทิศทางเดียวกบั
สัมประสิทธ์ิจีน่ี หมายความว่า ถ้าอตัราการว่างงานเพิ่มสูงข้ึนแล้วจะท าให้สัมประสิทธ์ิจีน่ีของ
ประเทศนั้นๆ เพิ่มสูงข้ึนเช่นกนั (ศิรินธร เอ๊ียบศิริเมธี, 2544) 

4. ร้อยละของนักเรียน นิสิต และนักศึกษา ต่อประชากรในวัยเรียน คาดว่าจะมี
ความสัมพนัธ์ในทิศทางตรงกนัขา้มกบัสัมประสิทธ์ิจีน่ี หมายความวา่ ถา้ร้อยละของนกัเรียน นิสิต 
และนกัศึกษา ต่อประชากรในวยัเรียนสูงข้ึนแลว้จะท าใหส้ัมประสิทธ์ิจีน่ีของประเทศนั้นๆ ลดต ่าลง 
(ธันวา จิตต์สงวน และรัชนี ชัยยาภรณ์, 2546; ศุภกร สารารัตน์ และคณะ, 2549; ราเชนทร์  
ชินทยารังสรรค,์ 2554) 

5. อตัราการเปิดประเทศ คาดวา่จะมีความสัมพนัธ์ในทิศทางตรงกนัขา้มกบัสัมประสิทธ์ิ 
จีน่ี หมายถึง ถา้อตัราการเปิดประเทศเพิ่มสูงข้ึนแลว้จะท าให้สัมประสิทธ์ิจีน่ีของประเทศนั้นๆ ลด
ต ่าลง (จิระ บุรีค  า, 2544) 

3.4 วธีิการวเิคราะห์ข้อมูล 

ในงานวิจยัน้ีจะท าการศึกษาและเปรียบเทียบความแม่นย  าในการพยากรณ์การกระจาย
รายไดร้ะหวา่งวธีิเบยเ์ซียน เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ และวิธีเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ ซ่ึงมีวิธีการ 6
ขั้นตอนดงัน้ี 

1) น าตวัแปรแต่ละตวัมาทดสอบคุณสมบัติความน่ิงของข้อมูล (Stationary) โดยการ
ทดสอบ Unit Root ทั้งหมด 2 วิธี คือ การทดสอบ Augmented Dickey-Fuller (ADF) และการ
ทดสอบ Phillips-Perron  
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2) น าตวัแปรต่างๆ ท่ีไดม้าใส่ลงในแบบจ าลองเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ เพื่อหาค่าความ
ล่าชา้ (Lag) ของแบบจ าลองเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ท่ีเหมาะสม 

3) สร้างแบบจ าลองเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ และวิเคราะห์ปฏิกิริยาตอบสนองต่อความ
แปรปรวน 

4) สร้างแบบจ าลองเบย์เซียน เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชั่น โดยก าหนดให้มีความล่าช้าท่ี
เหมาะสมเท่ากบัค่าความล่าชา้ท่ีเหมาะสมท่ีไดจ้ากขั้นตอนท่ี 2 และวิเคราะห์ปฏิกิริยาตอบสนองต่อ
ความแปรปรวน 

5) พยากรณ์สัมประสิทธ์ิจีน่ีจากแบบจ าลองเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ และแบบจ าลอง 
เบยเ์ซียน เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ 

6) เปรียบเทียบประสิทธิภาพของการพยากรณ์การกระจายรายได้ระหว่างวิธีเบยเ์ซียน 
เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ และวธีิเวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ ดว้ยค่า Root Mean Squared Error 

 3.4.1  การทดสอบความน่ิงของข้อมูล (Unit Root Test) 
 เน่ืองจากขอ้มูลสัมประสิทธ์ิจีน่ี รายไดม้วลรวมประชาชาติต่อหัวประชากร อตัราเงิน

เฟ้อ อตัราการวา่งงาน ร้อยละของนกัเรียน นิสิต และนกัศึกษาต่อประชากรในวยัเรียน และอตัราการ
เปิดประเทศท่ีใชเ้ป็นขอ้มูลรายปี แบบอนุกรมเวลา จึงตอ้งน ามาทดสอบความน่ิงดว้ยวิธียนิูทรูท ซ่ึง
แบ่งออกเป็น 2 วธีิ ซ่ึงมีรายละเอียดดงัน้ี 
 1) การทดสอบ Augmented Dickey-Fuller (ADF)(Said and Dickey, 1984) 

 None   tY  = tit

p

i

it YY   



 
1

1              (3.1) 

 Intercept  tY  = tit

p

i

it YY   



 
1

1             (3.2) 

 Trend and Intercept tY  = 


 
p

i

ttit YYt
1

11 
           

(3.3) 

โดย tY   คือ ค่าการถดถอยในตวัเองล าดบัท่ีหน่ึงของตวัแปรท่ีก าลงัศึกษา 

 tY   คือ  ขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรท่ีก าลงัศึกษา ณ เวลา t  

 1tY   คือ  ขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรอิสระ ณ เวลา t-1 

  ,,,  คือ ค่าคงท่ี หรือสัมประสิทธ์ิของตวัแปร 
 t  คือ ค่าแนวโนม้เวลา 
 t   คือ ค่าความคลาดเคล่ือนเชิงสุ่ม 
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จากสมการ None, Intercept และ Trend and Intercept สามารถน ามาเขียนเป็นสมการท่ีใชท้ดสอบ

แบบ Augmented Dickey-Fuller ของทุกตวัแปรท่ีใชใ้นการศึกษา ดงัตารางท่ี 3.1 

ตารางที ่3.1 : สมการ Augmented Dickey-Fuller ของตวัแปรท่ีใชใ้นการศึกษา 

ตัวแปร สมการ Augmented Dickey-Fuller Test 

GINI  

None                      tGINI = tit

p

i

it   



  GINIGINI
1

1                     (3.4) 

Intercept                 tGINI = tit

p

i

it   



  GINIGINI
1

1              (3.5) 

Trend and Intercept   tGINI = 


 
p

i

ttit GINIGINIt
1

11       (3.6) 

GNI  

None                     tGNI = tit

p

i

it   



  GNIGNI
1

1                           (3.7) 

Intercept   tGNI = tit

p

i

it   



  GNIGNI
1

1                    (3.8) 

Trend and Intercept     tGNI = 


 
p

i

ttitt
1

11 GNIGNI           (3.9) 

INF  

None                     tINF = tit

p

i

it   



  INFINF
1

1                               (3.10) 

Intercept    tINF = tit

p

i

it   



  INFINF
1

1                       (3.11) 

Trend and Intercept        tINF = 


 
p

i

ttit INFt
1

11INF                   (3.12) 

UER  

None                     tUER = tit

p

i

itUER   



  UER
1

1                        (3.13) 

Intercept                tUER = tit

p

i

it   



  UERUER
1

1                (3.14) 

Trend and Intercept     tUER = 


 
p

i

ttit UERUERt
1

11         (3.15)       
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ตารางที ่3.1 (ต่อ) 

ตัวแปร สมการ Augmented Dickey-Fuller Test 

EDU  

None                   tEDU = tit

p

i

it   



  EDUEDU
1

1                        (3.16)                            

Intercept              tEDU = tit

p

i

it   



  EDUEDU
1

1                 (3.17) 

Trend and Intercept     tEDU = 


 
p

i

ttit EDUEDUt
1

11           (3.18)   

DO  

None                   tDO = tit

p

i

it   



  DODO
1

1                                (3.19) 

Intercept              tDO = tit

p

i

it   



  DODO
1

1                         (3.20) 

Trend and Intercept      tDO = 


 
p

i

ttit DODOt
1

11                     (3.21)   

จากสมการขา้งตน้สามารถเขียนสมมติฐานตามแบบทดสอบ Augmented Dickey-Fuller Test ได้
ดงัน้ี (Enders, 1995) 

 H0  : 0  (Non-stationary)  

 H1  : 0  (Stationary) 

ถา้ยอมรับสมมติฐานหลกั H0 : 0  แสดงวา่ตวัแปรท่ีก าลงัศึกษา ( tY ) มีลกัษณะ
ไม่น่ิงหรือมียนิูทรูท ในทางกลบักนั ถา้ยอมรับสมมติฐานรอง H1 : 0  แสดงวา่ตวัแปรท่ีก าลงั
ศึกษา ( tY ) มีลักษณะน่ิงหรือไม่มียูนิทรูท ซ่ึงข้อสรุปดังกล่าวได้มาจากการเปรียบเทียบค่า        
t-statistics ท่ีค  านวณไดก้บัค่าในตาราง  Augmented Dicky-Fuller  ค่า t-statistics ท่ีจะน ามาทดสอบ
สมมติฐานในแต่ละรูปแบบนั้นจะตอ้งน าไปเปรียบเทียบกบัตาราง Augmented Dicky-Fuller ณ 
ระดบัต่างๆ  ถา้สามารถปฏิเสธสมมติฐานไดทุ้กระดบั แสดงวา่ตวัแปรท่ีน ามาทดสอบมีลกัษณะน่ิง 
หรือเป็น Integral of Order Zero ซ่ึงเขียนแทนดว้ย tY ~I(0) 

ในกรณีท่ีการทดสอบสมมติฐานพบว่า ตัวแปรท่ีศึกษามีลักษณะไม่น่ิงหรือมี 
ยนิูทรูทนั้น จะตอ้งน าค่า tY  มาท า Differencing จนกระทัง่สามารถปฏิเสธสมมติฐานท่ีวา่ tY  มี
ลกัษณะไม่น่ิงได ้เพื่อทราบวา่ Order of Integration (d) วา่อยูใ่นระดบัใด [ tY  ~ I(d); d >0 ] (Enders, 
1995) 
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  2) การทดสอบ Phillips-Perron (PP)(Phillips and Perron, 1988) 
 วธีิการทดสอบยนิูทรูทหรือความน่ิงของขอ้มูลโดยวิธีการทดสอบ Phillips-Perron 
(Phillips and Perron, 1988) เป็นวิธีการทดสอบส าหรับสถิตินอนพาราเมทริกซ์ (Nonparametric 
Statistics) ท่ีใชใ้นการควบคุมความสัมพนัธ์แบบอนุกรม (serial correlation) ของขอ้มูลอนุกรมเวลา 
(Time Series Data) วิธีการทดสอบของ Phillips-Perron สามารถท าไดโ้ดยการถดถอยสมการ (2.1) 
ดงัน้ี 

    tY = ttY   1               (3.22) 

ซ่ึงสามารถเขียนใหอ้ยูใ่นรูป None, Intercept และ Trend and Intercept ไดด้งัน้ี 
 None   tY  = ttY  1                           (3.23) 
 Intercept  tY  = ttY   1                           (3.24) 
 Intercept and trend tY  = ttYta   10              (3.25) 

จากสมการ None, Intercept และ Trend and Intercept สามารถน ามาเขียนเป็นสมการท่ีใชท้ดสอบ
แบบ Philips-Perron ของทุกตวัแปรท่ีใชใ้นการศึกษา ดงัตารางท่ี 3.2 

ตารางที่ 3.2 : สมการ Phillips-Perron ของตวัแปรท่ีใชใ้นการศึกษา 

ตัวแปร สมการ Phillips-Perron 

GINI  

None                     tGINI = tt  1GINI                                         (3.26) 
Intercept                   tGINI = tt   1GINI                                  (3.27) 
Trend and Intercept              tGINI = ttGINIta   10                        (3.28) 

GNI  

None                     tGNI = tt  1GNI                                            (3.29) 
Intercept                   tGNI = tt   1GNI                                     (3.30) 
Trend and Intercept             tGNI = ttGNIta   10                            (3.31) 

INF  

None                     tINF = tt  1INF                                              (3.32) 
Intercept      tINF = tt   1INF                                       (3.33) 
Trend and Intercept             tINF = ttINFta   10                             (3.34) 

UER  

None                    tUER = tt  1UER                                          (3.35) 
Intercept      tUER = tt   1UER                                  (3.36) 
Trend and Intercept             tUER = ttUERta   10                          (3.37) 
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ตารางที่ 3.2 (ต่อ) 

ตัวแปร สมการ Phillips-Perron 

EDU  

None                    tEDU = tt  1EDU                                           (3.38) 
Intercept                  tEDU = tt   1EDU                                   (3.39) 
Trend and Intercept             tEDU = ttEDUta   10                         (3.40) 

DO  

None                    tDO = tt  1DO                                                (3.41) 
Intercept                  tDO = tt   1DO                                        (3.42) 
Trend and Intercept            tDO = ttDOta   10                               (3.43) 

นอกจากนั้นวิธีของ Phillips-Perron ยงัท าการปรับค่า t-statistic ของค่า
สัมประสิทธ์ิ ( j ) จากกระบวนการถดถอยในตัวเอง (AR(1)) ในสมการ (2.13) เพื่อให้เกิด
ความสัมพันธ์อย่างต่อเน่ือง โดยท าการแก้ไขการเกิดปัญหา Heteroskedasticity และ 
Autocorrelation ดว้ยวธีิการของ Newey-West ดงัน้ี 

    2  = j

q

u q

u
 )

1
1(

1

0 
 

               (3.44) 

    j = jt

T

jt

t
T





  ˆˆ
1

1

               (3.45) 

โดยท่ี 2  คือ Newey-West heteroskedasticity autocorrelation consistent estimation 

j  คือ  ค่าสัมประสิทธ์จากกระบวนการถดถอยในตวัเอง (AR(1)) ในสมการ  
(2.13)  

โดยค่า t-statistic ของ Phillips-Perron สามารถค านวณไดด้งัน้ี 

    
ppt =

s

Tst bb









2

)( 0

22
1

0 
               (3.46) 

โดยท่ี  ppt   คือ ค่าสถิติทดสอบ Philips-Perron (PP-Test) 

  bt   คือ ค่า t-test ของ β 

  bs   คือ ค่า Standard Error ของ β 
  s  คือ ผลทดสอบการถอยหลงัของล าดบัเลขผดิพลาด 
  q  คือ Truncation Lag 
 



49 
 

 ค่าสถิติทดสอบ Philips-Perron (PP-Test) มีลักษณะการกระจายเช่นเดียวกับ
ค่าสถิติทดสอบ t-statistics ในการทดสอบ Augmented Dickey-Fuller (ADF) โดยมีขอ้สมมติฐาน
ดงัน้ี 
  H0: ขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรท่ีศึกษา ณ เวลา t มีลกัษณะไม่น่ิง 
  H1: ขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรท่ีศึกษา ณ เวลา t มีลกัษณะน่ิง 

  ขอ้สรุปของสมมติฐานสามารถพิจารณาไดโ้ดย ถา้ค่าสถิติทดสอบ Phillips-Perron 
(PP-Test) มีค่ามากกวา่ค่าสถิติ Mackinnon (MacKinnon Statistics) จะยอมรับสมมติฐานหลกั และ
สรุปไดว้่าขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรท่ีศึกษา ณ เวลา t มีลกัษณะไม่น่ิงหรือมียูนิทรูท ในทาง
กลับกัน ถ้าค่าสถิ ติทดสอบ Phillips-Perron (PP-Test) มี ค่าน้อยกว่าค่ าสถิติ Mackinnon 
(MacKinnon Statistics) จะปฏิเสธสมมติฐานหลกั และสรุปไดว้่าขอ้มูลอนุกรมเวลาของตวัแปรท่ี
ศึกษา ณ เวลา tมีลกัษณะน่ิงหรือไม่มียนิูทรูท 

3.4.2  การเลอืกความล่าช้า (Lag) ทีเ่หมาะสม 
ในการศึกษาน้ีใช้ Akaike Information Criteria (AIC) และ Schwarz’s Bayesian 

Information Criterion (SC, BIC หรือ SBC) เป็นเกณฑ์ในการพิจารณาจ านวนความล่าชา้หรือ Lag 
ท่ีเหมาะสมของแบบจ าลอง โดยมีสูตรดงัน้ี 

AIC = 
T

qp 
 2ˆlog 2                    (3.47) 

SC = T
T

qp
log2ˆlog 2 

               (3.48) 

โดยท่ี 2̂  คือ ค่าประมาณของความแปรปรวนของ te  

หลกัเกณฑใ์นการตดัสินใจเลือกแบบจ าลองคือจะเลือกแบบจ าลองท่ีให้ค่า AIC หรือ 
SC ท่ีมีค่านอ้ยท่ีสุดค่า AIC และ SC จะมีค่าน้อยจากสาเหตุดงัต่อไปน้ีคือมีความแปรปรวนและ
ความแปรปรวนร่วมนอ้ยมีจ านวนของตวัแปรและจ านวน Lag นอ้ยและสุดทา้ยมีจ านวนขอ้มูลใน
การประมาณค่ามาก 

ในขณะท่ีเกณฑ์ทั้งสองดงักล่าวมีความแตกต่างกนั จะท าการเลือกใช้ SC ก่อน 
เน่ืองจาก SC มีคุณสมบติัว่า SC จะเลือกแบบจ าลองท่ีถูกตอ้งเกือบแน่นอนส าหรับ AIC นั้นมี
แนวโนม้ท่ีจะเป็นลกัษณะเชิงเส้นก ากบัในแบบจ าลองท่ีมีพารามิเตอร์มากเกินไป (เจษฎา กาวีวงศ์, 
2552) 

 



50 
 

3.4.3  แบบจ าลองเวคเตอร์ออโต้ รีเกรสช่ัน (VAR) 
แบบจ าลอง VAR เป็นแบบจ าลองท่ีใช้ในการศึกษาข้อมูลท่ีมีลักษณะและ

ความสัมพนัธ์ของตวัแปรอาจไม่ชดัเจนและเป็นความสัมพนัธ์ในเชิงพลวตัร อีกทั้งยงัตั้งขอ้สมมติ
ใหต้วัแปรแต่ละตวัไม่ส่งผลต่อตวัแปรอ่ืนๆในช่วงเวลาเดียวกนั (Johnston and Dinardo, 1997) 
 เน่ืองจากความสัมพนัธ์ของตวัแปรแต่ละตวัมีความสัมพนัธ์ในลกัษณะท่ีไม่แน่นอนซ่ึง
ส่งผลกระทบระหวา่งกนัทั้งทางตรงและทางออ้ม โดยขอ้สมมติประการหน่ึงท่ีจ าเป็นต่อการศึกษา
คือ ตวัแปรแต่ละตวัจะไม่ส่งผลกระทบต่อตวัแปรตวัอ่ืนในช่วงเวลาเดียวกนั หรืออาจกล่าวไดว้า่ตวั
แปรแต่ละตวัจะไม่ส่งผลกระทบอย่างทนัทีเม่ือตวัแปรหน่ึงเปล่ียนแปลงเพราะการตอบสนองต่อ 
Shock ท่ีเกิดข้ึน ซ่ึงส่งผลต่อตัวแปรต่างๆในระบบเศรษฐกิจนั้นยงัมีความล่าช้า (Non-
Contemporaneous Effect) (Gujarati, 2003) 

Johnston and Dinardo (1997) สร้างแบบจ าลองของเวกเตอร์น้ีในรูปของค่าในอดีตของ
เวกเตอร์ดงักล่าวน้ีผลท่ีไดก้็คือ Vector Autoregression (VAR) สามารถเขียนไดด้งัน้ี 

 tptpttt yyyy AAAm   2211             (3.49) 

โดยสามารถเขียนแบบจ าลอง VAR ของตวัแปรท่ีศึกษาให้อยูใ่นรูปสมการไดด้งัน้ี 

tGINI    =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   111

1

181

1

121

1

1110 ......                        

tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 11812 ...                    (3.50) 

tGNI     =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   211

1

281

1

221

1

2120 ......  

 tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 22822 ...                 (3.51) 

tINF     =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   311

1

381

1

321

1

3130 ......  

 tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 33832 ...                 (3.52) 

tUER    =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   411

1

481

1

421

1

4140 ......  

 tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 44842 ...                 (3.53) 

tEDU     =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   511

1

581

1

521

1

5150 ......  

 tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 55852 ...                 (3.54) 

tDO         =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   611

1
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1

621

1

6160 ......  

  tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 66862 ...              (3.55) 
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หรือสามารถเขียนเป็นรูปเมทริกซ์ไดด้งัน้ี 
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3.4.4  แบบจ าลองเบย์เซียน เวคเตอร์ออโต้ รีเกรสช่ัน (BVAR) 
  ส าหรับวิธีการศึกษาผลกระทบของตวัแปรด้านเศรษฐกิจและคุณภาพชีวิตต่อการ
กระจายรายไดใ้นประเทศไทย โดยใชว้ธีิเบยเ์ซียน ออโตรี้เกรสชัน่ในคร้ังน้ี จะใชคุ้ณสมบติัเบ้ืองตน้
เก่ียวกบัทฤษฎีของเบย ์Bayes’ Rule (Bayes, 2005) ท่ีใชค้วามน่าจะเป็นของเหตุการณ์ก่อนหนา้ใน
การพยากรณ์ เพื่อเลือกขอ้มูลให้ใกลเ้คียงกบัค่าในอนาคตของตวัแปรท่ีศึกษามากท่ีสุด ซ่ึงถือไดว้่า
เป็นวธีิท่ีมีประสิทธิภาพในการพยากรณ์สูง ซ่ึงสามารถอธิบายไดด้งัต่อไปน้ี 

ก าหนดให ้ 621 ,...,, AAA  แทน สัมประสิทธ์ิจีน่ี และตวัแปรทางเศรษฐกิจและคุณภาพ
ชีวิต ได้แก่ สัมประสิทธ์ิจีน่ี รายได้มวลรวมประชาชาติต่อหัวประชากร อตัราเงินเฟ้อ อตัราการ
ว่างงาน ละของนักเรียน นิสิต และนักศึกษาต่อประชากรในวยัเรียน และอตัราการเปิดประเทศ 
สามารถเขียนแทนดว้ย tttttt DOEDUUERINFGNIGINI ,,,,,  ตามล าดบั ซ่ึงเป็นเหตุการณ์ใดๆ 
ในแซมเปิลสเปซ S (แซมเปิลสเปซ S แทน ตวัแปรทางเศรษฐกิจและคุณภาพชีวิต) ท่ีไม่เกิดร่วมกนั 
นัน่คือ 

  
SAU i

i




5

1
              (3.56) 

และ  ji AA   =   เม่ือ ji   

และก าหนดให้ B เป็นเหตุการณ์ใดๆ โดยท่ี B แทนตวัแปรทางเศรษฐกิจและคุณภาพ
ชีวติก่อนหนา้ itititititit DOEDUUERINFGNIGINI  ,,,,,  และ SB จากความน่าจะเป็น
แบบมีเง่ือนไข (Conditional Probability) สามารถเขียนค่าความน่าจะเป็นของตวัแปรทางเศรษฐกิจ
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และคุณภาพชีวติ ณ เวลาปัจจุบนั (เหตุการณ์ A) เม่ือทราบตวัแปรทางเศรษฐกิจและคุณภาพชีวิตใน
อดีต (เหตุการณ์ B) ดงัน้ี 

)( BAP =
)(

)(

BP

BAP                        (3.57) 

ดงันั้น    )( BAP  =   )(BPBAP               (3.58) 

ท านองเดียวกนั    )( ABP =
)(

)(

AP

BAP                             (3.59) 

และไดว้า่   )( BAP  = )( ABP )(AP               (3.60) 
โดยท่ี   B  = BA  
    = BAAA  )( 621   
    = )()()( 621 BABABA               (3.61) 

ดงันั้น   )(BP = )()()( 621 BAPBAPBAP    
             = )()()()()()( 662211 APABPAPABPAPABP    

             =


6

1

)()(
i

ii APABP                (3.62) 

ความน่าจะเป็นแบบมีเง่ือนไข (Conditional Probability) สามารถเขียนได ้ดงัน้ี 

)( BAP k   =  
)(

)(

BP

BAP k     =  



n

i

ii

kk

APABP

APABP

1

)()(

)()(             (3.63) 

ส าหรับการวิเคราะห์โดยแบบจ าลองเบยเ์ซียน เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ สามารถแสดง
ไดด้งัรายละเอียดต่อไปน้ี 

1)  เขียนสมการเวคเตอร์ ออโต ้รีเกรสชัน่ (VAR) ใหอ้ยูใ่นรูปเมตริกซ์  

   t

p

j

jtjtt yAcy  




1

                     (3.64) 

เม่ือ  ty  คือ  เวคเตอร์ขนาด 1M  ซ่ึงประกอบดว้ยค่าสังเกตจ านวนหน่ึงบน 
   ตวัแปรอนุกรมเวลา M และ Tt ,...,1 z 
 t  คือ เวคเตอร์ ของค่าความคลาดเคล่ือนขนาด 1M  

 tc  คือ เวคเตอร์ของค่าคงท่ีขนาด 1M    
jA  คือ เมทริกซ์ของค่าสัมประสิทธ์ิขนาด MM   
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และสามารถเขียน Vector Autoregression (VAR) ใหอ้ยูใ่นรูปสมการไดด้งัน้ี 

tGINI    =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   111

1

181

1
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1

1110 ......                        

tpt

p

pt

p
eDOaGDPa 11812 ...                    (3.65) 

tGNI     =   pt

p

ttt GINIaDOaGDPaGINIaa   211

1
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p
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p
eDOaGDPa 22822 ...                 (3.66) 
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p
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2) เม่ือใช้คุณสมบัติของเมทริกซ์การกระจายปกติท่ีไม่เป็นแบบมาตรฐาน จะได้
ฟังกช์นัความเป็นไปได ้(Likelihood Function)  

),( AL

      
   













 


 

XAYXAYtr
T 1

2

1

2

1
exp                    (3.71) 

3)  ท าการก าหนดความน่าจะเป็นของการแจกแจงก่อนหนา้ 

),( Ap       2

1



M

              (3.72) 

4)  จะได้ความน่าจะเป็นของการแจกแจงภายหลงัซ่ึงถือว่าเป็นค่าการพยากรณ์ตาม

วธีิการของเบยเ์ซียน เวคเตอร์ออโต ้รีเกรสชัน่ 

),( yAp       
 
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
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









 


 

XAYXAYtr
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2

1

2

1
exp              (3.73) 

3.4.5  การวเิคราะห์ปฏิกริิยาตอบสนองต่อความแปรปรวน (Impulse Response Function) 
Impulse Response Function เป็นวิธีการท่ีอาศยัแนวคิด Moving Average เพื่อพิจารณา

การเคล่ือนไหวของตวัแปรท่ีเป็นอนุกรมเวลา โดยแบบจ าลอง VAR จะอาศยัคุณสมบติั Stability 
ของแบบจ าลอง ในการเขียนแบบจ าลองใหอ้ยูใ่นรูปของ Vector Moving Average (VMA) ดงัน้ี 
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             (3.74) 

หลงัจากนั้น ให้ท าการหาตวัคูณ Multiplier (  iij ) ของค่าความผิดพลาด ( i ) ใน
แบบจ าลอง VMA ในแต่ละช่วงของเวลา และน าตวัคูนนั้นมา Plot กราฟเทียบกับเวลา จะได ้
Impulse Response Function และหลงัจากท่ีได ้Impulse Response Function นั้น จะสามารถท าการ
วิเคราะห์ความสัมพนัธ์ของตวัแปรใดๆ ต่อตวัแปรอีกตวัหน่ึงในแต่ละช่วงเวลา ซ่ึงในการศึกษา 
Impulse Response Function น้ี สามารถบอกทิศทาง และแนวโน้มของการเปล่ียนแปลง รวมถึง
ขนาดของผลกระทบในแต่ละช่วงเวลาได ้(สุพรรษา สูญส้ินภยั, 2551) 

 3.4.6  การวดัประสิทธิภาพของการพยากรณ์โดยการค านวณค่า Root Mean Squared Error 
 ค่า Root Mean Squared Error (RMSE) นั้นจะบอกความเหมาะสม (fit) ของแต่ละตวั
แบบท่ีใชใ้นการพยากรณ์ ดงันั้นตวัแบบใดท่ีให้ค่า RMSE ต ่า จะหมายถึงตวัแบบนั้นเหมาะท่ีจะใช้
ในการพยากรณ์มากกวา่ตวัแบบท่ีให้ค่า Root Mean Squared Error สูง โดยค่า RMSE สามารถ
ค านวณไดจ้ากสูตรดงัน้ี (Pindyck and Rubinfeld, 1998; Kenny, Meyler, and Quimm, 1998) 

 ค่า Root Mean Squared Error (RMSE)  =   





hT

Tt

tt yy
h 1

2
ˆ

1                    (3.75) 


