
บทที่ 3 
กรอบทฤษฎแีละระเบียบวิธีวิจัย 

 
3.1 ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

วิธีการวิเคราะหแบบ Box - Jenkins เปนวิธีที่นิยมใชในการพยากรณขอมูลท่ีเปนอนุกรม
เวลา เนื่องจากมีความแมนยําและเหมาะสมในการพยากรณขอมูลระยะสั้นในอนาคตซึ่งใหคา
พยากรณที่ใกลเคียงกับความเปนจริง เปนที่ยอมรับอยางกวางขวางวาเมื่อใดที่ผูวิจัยตองการศึกษาผล
ของขอมูลที่จะเกิดขึ้นในอนาคต วิธีการวิเคราะหแบบ Box - Jenkins มักถูกนํามาใชรวมในการ
วิเคราะหเสมอ ดังนั้นในการศึกษาการพยากรณราคาน้ํามันดิบจึงนําวิธีการวิเคราะหแบบ Box - 
Jenkins เปนเครื่องมือในการศึกษา  รวมทั้งใชวิธีการพรรณนา วิธีการวิเคราะหเชิงปริมาณรวมใน
การอธิบายผลการศึกษาครั้งนี้ดวย 

 
3.1.1  แนวคิดการพยากรณอนุกรมเวลา 

อนุกรมเวลาเปนคาสังเกตของกลุมหรือชุดขอมูลที่มีขึ้น ณ ชวงเวลาตางๆ อนุกรม
เวลานั้น สามรถแบงไดเปน 2 ลักษณะ คือ อนุกรมเวลาตอเนื่อง เปนคาสังเกตที่กระทําในเวลาที่
ตอเนื่องกันและอนุกรมเวลาที่ไมตอเนื่องเปนคาสังเกตที่กระทํา ณ จุดเวลาใดเวลาหนึ่งที่ไมมีความ
ตอเนื่องกัน การวิเคราะหอนุกรมเวลาเปนการวิเคราะหหาคาสังเกตที่มีการเปลี่ยนแปลงไปตามคา
เวลาซึ่งการเปลี่ยนแปลงมีทั้งการเปลี่ยนแปลงที่ไมมีรูปแบบและการเปลี่ยนแปลงที่มีรูปแบบ ซ่ึง
การเปลี่ยนแปลงอยางหลังนี้สามารถที่จะนํามาใชในการพยากรณรูปแบบอนุกรมเวลาในอนาคตได 
(ทรงศักดิ์  ศรีบุญจิตต และอารี  วิบูลยพงศ) 

การศึกษาอนุกรมเวลาของสินคารายเดือน ณ ตลาดตางๆ ตองกําหนดรูปแบบ
ใหกับอนุกรมเวลา เนื่องจากมีความจําเปนที่จะตองพิจารณาความมีเสถียรภาพและลักษณะรูปแบบ
พฤติกรรมราคาวามีอิทธิพลของฤดูกาลและแนวโนมเขามาเกี่ยวของกบัอนุกรมเวลาที่ตองการศึกษา
หรือไม เมื่อไดรูปแบบที่อยูในรูปแบบของสมการมาทําการการวิเคราะหอนุกรมเวลา เพื่อทํานาย
ราคาสินคาที่ตองการศึกษาไปลวงหนา  เพื่อนําคาการพยากรณที่ไดมาเปนประโยชนตาม
วัตถุประสงคของการศึกษาที่ตองการนําไปใชตอไป 
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3.1.2  การทดสอบความนิ่งของขอมูลอนุกรมเวลา (Unit Root Test)  
ในการศึกษาเชิงประจักษที่อาศัยขอมูลอนุกรมเวลา นั้นมีขอสมมุติวาอนุกรมเวลา

นั้นจะตองมีลักษณะนิ่ง ซ่ึงคําวานิ่งสามารถอธิบายไดดังนี้ 
กระบวนการเฟนสุม (stochastic process) จะถูกเรียกวานิ่ง ถาคาเฉลี่ย (mean) และ

ความแปรปรวนของกระบวนการเฟนสุมดังกลาวมีคาคงที่เมื่อเวลาเปลี่ยนไปและคาของความ   
แปรปรวนระหวางสองคาบเวลาจะขึ้นอยูกับระยะทาง (distance) หรือความลาหรือลาหลัง (lag) 
ระหวางคาบเวลาทั้งสองดังกลาวเทานั้น และไมขึ้นอยูกับเวลาที่เกิดขึ้นจริงที่ความแปรปรวนรวมได
ถูกคํานวณ (Gujarati, 1995) 

คํานิยามของคําวานิ่งของกระบวนการเฟนสุม ตามที่นิยามนี้เปนที่รูจักกันวาเปน 
weakly stationary stochastic process ซ่ึงใชกันมากในทางปฏิบัติ (Spanos, 1986 and Gujarati, 1995) 
จากคํานิยามดังกลาวเราสามารถเขียนคํานิยามนี้ในรูปของสัญลักษณทางคณิตศาสตรไดดังนี้ 

กระบวนการเฟนสุม (xt) จะถูกเรียกวา “ นิ่ง ”  ถา 
 

                   Mean    : E(xt) = constant = µ                                                        (3.1) 
                          Variance  : V(xt) = constant = σ2            (3.2) 

                     Covariance : Cov(xt , xt+k) = E(xt -µ) = σ-µ                              (3.3) 
 

แสดงใหเห็นไดวาคาเฉลี่ยและความแปรปรวนมีคาคงที่ เมื่อเวลาเปลี่ยนไป 
ในขณะที่คาความแปรปรวนรวมเกี่ยว (covariance) ระหวางสองคาบเวลาจะขึ้นอยูกับชองวาง (gap) 
ระหวางคาบเวลาเทานั้น ไมไดขึ้นอยูกับเวลาที่เกิดขึ้นจริง และถาหากเงื่อนไขใดเงื่อนไขหนึ่งไม
เปนไปตามที่กลาวมานี้ กระบวนการเฟนสุมดังกลาว จะถูกเรียกวามีลักษณะไมนิ่ง(Charemza and 
Deadman, 1992) 

ทรงศักดิ์  ศรีบุญจิตต และอารี  วิบูลยพงศ (2542) ไดอธิบายวาการประมาณคาทาง
เศรษฐมิติโดยใชขอมูลอนุกรมเวลานั้นมีขอสมมติเกี่ยวกับความนิ่ง (stationary) ของขอมูล สมมติวา
แบบจําลองมีลักษณะดังนี้ 

 
  Yt =  α + βXt + u1t     (3.4)                           

Xt =  Xt-1 + u2t      ;  u2t ~ iid(0,σ2
u2)                               (3.5) 

12
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โดยที่ u2t เปนอนุกรมเวลาของตัวแปรสุม (random variables)ที่มีการแจกแจงปกติ
ที่เหมือนกันและเปนอิสระตอกัน โดยคาเฉลี่ย (mean) เทากับศูนยและคาความแปรปรวน (variance) 
คงที่ ซ่ึงตัวแปร X เปนแนวเดินเชิงสุม (random walk) และเปน integrated of order one,I(1) 
เพราะฉะนั้นตัวแปร Y ก็จะเปน I(1) ดวย ตามทฤษฎีเศรษฐมิติแลวการถดถอยดวยตัวแปรที่มี
ลักษณะไมนิ่ง (non-stationary) คาสถิติ t ที่ใชโดยปกติจะมีการแจกแจงไมมาตรฐาน (nonstandard 
distribution)เพราะฉะนั้นการใชตารางมาตรฐานสําหรับการทดสอบคาสถิติแบบที่ใชโดยทั่วไปอาจ
ทําใหเกิดขอสรุปที่ผิดพลาดและเกิดการถดถอยที่ไมถูกตอง (spurious regression) (Johnston and 
Dinardo,1997) 

การทดสอบ unit root สามารถทดสอบไดโดยการทดสอบ ADF (Augmented 
Divkey-Fuller (ADF) test) (Said and Dickey , 1984) และ DF (Dick-Fuller (DF) test) (Dicky and 
Fuller, 1981) โดยมีสมมติฐานวาง (null hypothesis) ของการทดสอบ DF (Dick-Fuller (DF) test) 
คือ H0 : ρ = 1 จากสมการ (3.6) 

 
        Xt = ρXt-1 + εt          (3.6) 

 
โดยถาการทดสอบพบวา ⏐ρ⏐< 1 แลวแสดงวา Xt จะมีลักษณะนิ่ง แตถา ρ = 1 

แลว Xt จะมีลักษณะไมนิ่ง นอกจากวิธีนี้สามารถทดสอบไดอีกทางหนึ่งซึ่งเหมือนกับสมการ (3.6) 
คือ 
 

∆Xt = θXt-1 + εt       (3.7) 
 

ซ่ึงก็คือ Xt = (1+θ) Xt-1 + εt ซ่ึงก็คือสมการที่ (3.6) โดยที่ ρ = (1+θ)  ถาคา θ ใน
สมการ (3.7) มีคาเปนลบ จะไดวา ρ ในสมการ (3.6) จะมีคานอยกวา 1 ดังนั้นสามารถสรุปไดวา
การปฏิเสธ H0 : θ = 0 ซ่ึงเปนการยอมรับ Ha : θ < 0 หมายความวา ρ<1 และ Xt มี integration of 
order zero (Charemza and Deadman, 1992) นั่นคือ Xt มีลักษณะนิ่งและถาไมสามารถปฏิเสธ H0 : 
θ = 0 ไดจะหมายความวา Xt มีลักษณะไมนิ่งโดยถา Xt มีแนวเดินเชิงสุมซ่ึงมีความโนมเอียงทั่วไป
รวมอยูดวย(random walk with drift) สามรถเขียนแบบจําลองไดดังนี้ 
 

  ∆Xt = α + θXt-1 + εt     (3.8) 
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และมีแนวโนมตามเวลาเชิงเสนเขียนแบบจําลองไดดังนี ้
 

  ∆Xt = α + βt + θXt-1 + εt    (3.9) 
 

โดยตัวพารามิเตอรที่อยูในความสนใจในทุกสมการ คือ θ นั่นคือ ถา θ=0; Xt จะมี 
unit root โดยการเปรียบเทียบคาสถิติ t–statistic ที่คํานวณไดกับคาที่เหมาะสมที่อยูในตาราง Dickey-
Fuller (Dickey–Fuller Tables) (Enders, 1995) หรือกับ คาวิกฤติ MacKinnon (MacKinnon Critical 
Values) (Gujarati, 2003) 

อยางไรก็ตามคาวิกฤติ (critical values) จะไมเปลี่ยนแปลง ถาสมการ (3.7), (3.8), 
(3.9) ถูกแทนที่โดยกระบวนการเชิงอัตถดถอย (autoregressive processes) ดังรูปสมการตอไปนี้ 
 

  
ρ

t t-1 i t-i t
i=1

∆X  = θX + φ ∆X  + ε∑     (3.10) 

 
ρ

t t-1 i t-i t
i=1

∆X  = α + θX + φ ∆X  + ε∑    (3.11) 

                      
ρ

t t t-1 i t-i t
i=1

∆X  = α + β  + θX + φ ∆X  + ε∑   (3.12) 

 
จํานวนของ lagged difference terms ที่จะนําเขามารวมในสมการนั้นจะตองมีมาก

พอที่จะทําใหพจนคาความคลาดเคลื่อน (error terms) มีลักษณะเปน serially independent และเมื่อ
นําเอาการทดสอบ DF (Dickey – Fuller (DF) test) มาใชกับสมการ (3.10) ถึง (3.12) เรียกวาการ
ทดสอบ ADF (augmented Dickey–Fuller (ADF) test) คาสถิติทดสอบ ADF (ADF test statistic) มีการ
แจกแจงเชิงเสนกํากับ (asymptotic distribution) เหมือนกับสถิติ DF (DF statistic) ดังนั้นสามารถใชคา
วิกฤติ (critical values) แบบเดียวกัน (Gujarati, 2003) 

 
3.1.3   การทดสอบความนิ่งของอนุกรมเวลาแบบฤดูกาล (Seasonal Unit Root Test) 

ความสําคัญของการนําขอมูลอนุกรมเวลามาทําการทดสอบ seasonal unit root 
เนื่องจากขอมูลอนุกรมเวลาบางชุดมีความไมนิ่งของฤดูกาลเขามาเกี่ยวของ ซ่ึงถาหากนําขอมูลที่มี
ความไมนิ่งของฤดูกาลมาทําการประมาณคาแลวอาจทําใหผลลัพธมีความคลาดเคลื่อนเกิดข้ึนได  
ดังนั้นจึงตองทําการทดสอบแบบฤดูกาลกอนโดยความนิ่งที่ทดสอบนั้นจะมีดวยกัน 3 แบบ คือ 
ความนิ่งแบบมาตรฐาน (seasonal unit root at the zero frequency) ความนิ่งแบบเปนรายครึ่งป (unit 
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root at the biannual frequency) และความนิ่งแบบรายไตรมาส (unit root with an quarterly 
frequency) การทดสอบความไมนิ่ง มีรูปสมการดังนี้ 

X1t-1   =  (1 + L + L2 + L3 ) Xt-1  =  Xt-1 + Xt-2 + Xt-3  + Xt-4             (3.13) 
X2t-1  =  (1 - L + L2 - L3 ) Xt-1     =  Xt-1 - Xt-2 + Xt-3  - Xt-4               (3.14) 

X3t-1  =  ( 1 - L2  ) Xt-1  =  Xt-1  -  Xt-3                                             (3.15) 
X3t-2   =  ( L – L3  )Xt-2 =  Xt-2  -  Xt-4                                       (3.16) 

 
จากรูปแบบของตัวแปรที่สมมติขึ้นทั้ง 4 ตัวแปร คือ X1t-1 , X2t-1 ,X3t-1 และ X3t-2  ซ่ึง

คาของทั้ง 4 ตัวแปรนี้สามารถหาคาไดโดยอาศัยสมการ Hylleberge 
 

(1 – L4)Xt  =   γ1X1t-1 - γ2X2t-1 + γ3X3t-1 - γ4X3t-2 + εt                      (3.17) 
 
โดยสมมุติฐานวาง (null hypothesis) ของการทดสอบวามีความนิ่งแบบมาตรฐาน 

H0 : γ1=0 เมื่อทําการทดสอบคา t-test แลว γ1 =0 (ยอมรับสมมติฐานวาง) แสดงวา ∆4Xt มีลักษณะ
ไมนิ่งแบบมาตรฐาน สําหรับการทดสอบความนิ่งแบบเปนรายครึ่งปกําหนดใหสมมุติฐานวาง คือ 
H0 : γ2=0  เมื่อทําการทดสอบคา t-test แลวพบวา γ2 = 0 (ยอมรับสมมติฐานวาง) แสดงวา ∆4 Xt มี
ลักษณะไมนิ่งแบบรายครึ่งป และสุดทายคือการทดสอบความนิ่งแบบรายไตรมาส โดยใชการ
ทดสอบ F-test สมมุติฐานวางคือ γ3 = γ4 = 0 เมื่อทําการทดสอบแลวคา F-test ไมแตกตางจากศูนย
อยางมีนัยสําคัญทางสถิติ (ยอมรับสมมติฐานวาง) แสดงวา ∆4 Xt มีลักษณะไมนิ่งแบบรายไตรมาส
ไมแตกตางจากศูนยอยางมีนัยสําคัญทางสถิติที่ระดับ 5% ใชคาทดสอบที่ไดจากตาราง HEGY-test 
มีดังนี้ 
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ตาราง 3.1  5% critical values for HEGY test 
 

γ4= 0 
γ4≠ 0 

 

 
 

Deterministic terms 

Null: 
Alternative: 

 
T 

γ1= 0 
γ1<0 

γ2= 0 
γ2<0 

γ3= 0 
γ3<0 

γ4<0 γ4>0 

γ3∩γ4 = 0 
γ3≠0 and/or 
γ4≠ 0 

No intercept 48 -1.95 -1.95 -1.93 -2.11 2.05 3.26 
No seasonal dummies 100 -1.97 -1.92 -1.90 -2.01 2.00 3.12 
No trend 136 -1.93 -1.94 -1.92 -1.99 1.99 3.14 
 200 -1.94 -1.95 -1.92 -1.98 1.97 3.16 
Intercept 48 -2.96 -1.95 -1.90 -2.06 2.04 3.04 
No seasonal dummies 100 -2.88 -1.95 -1.90 -1.99 1.97 3.08 
No trend 136 -2.89 -1.91 -1.88 -1.98 1.97 3.00 
 200 -2.87 -1.92 -1.90 -1.98 1.96 3.12 
Intercept 48 -3.08 -3.04 -3.61 -2.37 2.35 7.68 
Seasonal dummies 100 -2.95 -2.94 -3.44 -2.32 2.29 7.72 
Trend 136 -2.94 -2.90 -3.44 -2.31 2.28 7.66 
 200 -2.91 -2.89 -3.38 -2.33 2.32 7.53 
Intercept 48 -3.56 -1.91 -1.92 -2.05 1.96 2.95 
No seasonal dummies 100 -3.47 -1.94 -1.89 -1.97 1.98 2.98 
Trend 136 -3.46 -1.96 -1.90 -1.97 1.92 3.04 
 200 -3.44 -1.95 -1.92 -1.97 1.96 3.07 
Intercept 48 -3.71 -3.08 -3.66 -2.26 2.34 6.55 
Seasonal dummies 100 -3.53 -2.94 -3.48 -2.32 2.28 6.60 
Trend 136 -3.52 -2.93 -3.44 -2.78 2.31 6.62 
 200 -3.49 -2.91 -3.41 -2.27 2.31 6.57 

 

ที่มา: Pattherson (2000: 276)                                                                                             
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  3.1.4   แนวคิดการวิเคราะหขอมูลอนุกรมเวลา Box-Jenkins 
   วิธีการวิเคราะหอนุกรมเวลาของ Box-Jenkins เปนวิธีการพยากรณขอมูลอนุกรม

เวลาโดยการหารูปแบบที่เหมาะสมใหกับขอมูลเพื่อใชกับการพยากรณในระยะชวงเวลาสั้นๆ การ
กําหนดรูปแบบที่เหมาะสมใหกับอนุกรมเวลานั้นจะใชคาสัมประสิทธิ์สหสัมพันธแบบออโต 
(ACF) และคาสัมประสิทธิ์สหสัมพันธบางสวนแบบออโต (PACF) รวมใชในการพิจารณา  รูปแบบ
ที่จะกําหนดใหกับอนุกรมเวลาจะเปนรูปแบบในกลุมของ ARIMA(p,d,q) (integrated 
autoregressive-moving average order p and q) โดยเปนการรวมของรูปแบบ AR(p) และรูปแบบ 
MA(q) เขาดวยกัน สวน d คือ จํานวนครั้งของการหาผลตาง 

รูปแบบ AR(p) หมายถึง รูปแบบที่แสดงวาคาสังเกต Xt จะขึ้นอยูกับคา Xt-1 Xt-2, … 

Xt-p หรือคาสังเกตที่เกิดขึ้นกอนหนา p คา 
รูปแบบ MA(q) หมายถึง  รูปแบบที่แสดงวาคาสังเกต Xt จะขึ้นอยูกับคาของความ

คลาดเคลื่อน εt-1, εt-2, … εt-p 

รูปแบบ AR(p) MA(q) ARMA(p,q) และ ARIMA(p,d,q) มีการกําหนดรูปแบบ
ดังนี้ 

 
 AR(p)  คือ   Xt = θ0 + φ1Xt-1 + … + φpXt-p + εt 
 MA(q)  คือ   Xt = θ0 + εt - θ0εt-1 - … - θqεt-q 

 ARMA(p,q) คือ   Xt = θ0 + φ1Xt-1 + … + φpXt-p + εt - θ1εt-1 - … - θqεt-q 

 ARIMA(p,d,q) คือ     ∆dXt =  θ0 + φ1 ∆d Xt-1 + … + φ1 ∆d Xt-p + εt - θ1εt-1- .. - θqεt-q 

   
3.1.5   แบบจําลองการพยากรณ โดยวิธี Box-Jenkins 

อนุกรมเวลาที่นํามาศึกษาเพื่อการพยากรณโดยวิธีของ Box-Jenkins ดวยวิธี
ARIMA กอนกําหนดรูปแบบใหกับอนุกรมเวลาที่ไมนิ่งจะตองแปลงอนุกรมเวลาดังกลาวใหนิ่ง
กอน ดังนั้นการพิจารณาวาอนุกรมเวลามีความนิ่งหรือไม จะพิจารณาไดจากลักษณะดังตอไปนี้ 

1)  คาเฉลี่ย E(Xt) คงที่สําหรับทุกคาของ t หรือไม ทําไดโดยการแบงอนุกรมเวลา
ออกเปนสวนๆแลวหาคาเฉลี่ยของอนุกรมเวลาแตละสวน ถาคาเฉลี่ยแตละสวนยอยไมแตกตางกัน
มาก สรุปไดวา E(Xt) คงที่ 

2)  คาความแปรปรวน  V(Xt)  คงที่ สําหรับทุกๆคาของ t หรือไมทําไดโดยการหา
คาเบี่ยงเบนมาตรฐานของอนุกรมเวลาแตละสวน ถาคาเบี่ยงเบนมาตรฐานในแตละสวนไมแตกตาง
กันมาก สรุปวา V(Xt) คงที่ 
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3) พิจารณาจากแนวโนมและ/หรือปจจัยฤดูกาล ดวยการพล็อตอนุกรมเวลา  ใน
กรณีที่มีแนวโนมและ/หรือปจจัยฤดูกาล มักจะเห็นชัดเจนไดจากรูปที่เรียกวา คอเรลโลแกรม 
(correlogram)  

4) พิจารณาจาก  correlogram ของคาสัมประสิทธิ์สหสัมพันธแบบออโตของ
ตัวอยาง (rk) กรณีที่อนุกรมเวลาเปนแบบ stationary คา correlogram ของสัมประสิทธ์ิสหสัมพันธ 
(rk) จะมีคาลดลงคอนขางเร็ว เมื่อ k มีคาเพิ่มขึ้นมาก ดังนั้นคา autocorrelation (rk) มีคาลดลง
คอนขางชาจะเปนขอสังเกตวาอนุกรมเวลาชุดนี้มีแนวโนม แตถาคาสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ (rk) มี
คาลดลงคอนขางชา และมีคาคอนขางคงที่สูงที่ k=L ,2L ,3L จะเปนขอสังเกตวาอนุกรมชุดนี้มี
แนวโนม (trend) และอิทธิพลของฤดูกาล (seasonal) และการเคลื่อนไหวของคา correlogram ของ 
autocorrelation (rk) มีลักษณะคลายลูกคลื่น โดยเฉพาะคลื่นจะครบรอบใน 2 ชวงเวลา แสดงวา
อนุกรมเวลามีอิทธิพลของฤดูกาลเขามาเกี่ยวของ 

เมื่อพิจารณาจากการตรวจสอบแลววาอนุกรมเวลาที่ศึกษามีความไมนิ่ง จะตองทํา
การกําหนดรูปแบบใหกับอนุกรมเวลาที่ไมนิ่งเสียกอน โดยการหาผลตางสําหรับอนุกรมเวลาที่มี
แนวโนม ถาอนุกรมเวลาที่มีอิทธิพลฤดูกาลใหหาผลตางฤดูกาลจนไดอนุกรมเวลาที่มีความนิ่งถา
อนุกรมเวลามีทั้งแนวโนมและอิทธิพลฤดูกาลใหหาผลตางฤดูกาลจนไดอนุกรมเวลาที่มีความนิ่งแต
ถาอนุกรมเวลามีความแปรปรวนไมคงที่ ใหแปลงอนุกรมเวลาเดิมโดยการหา logarithm Zt= In(Xt) 
จนกวาจะไดอนุกรมเวลาใหมที่มีความแปรปรวนคงที่ จากอนุกรมเวลาใหมเปน stationary series    
แลวจะทําตามขั้นตอนของ Box-Jenkins ดังนี้ 

ขั้นตอนการพยากรณโดยวิธีของ Box-Jenkins มี 4 ขั้นตอน ดังตอไปนี้ 
1. การกําหนดแบบจําลอง (identification) 
2. การประมาณคาพารามิเตอร (parameter estimation) 
3. การตรวจสอบความถูกตอง (diagnostic checking) 
4. การพยากรณ (forecasting) 

  ขั้นตอนตางๆ สามารถสรุปเปนแผนภูมิการวิจัยตามวิธี Box-Jenkins ไดดังนี้  
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รูป 3.1  การแสดงขั้นตอนของ Box-Jenkins 
ที่มา: Gujarati (2003) 

 
1)   การกําหนดแบบจําลอง (identification) 

การกําหนดแบบจําลองใหกับอนุกรมเวลาที่เปน stationary series เปนการหา
รูปแบบ ARMA(p,q) ที่คาดวาจะเหมาะสมใหกับอนุกรมเวลาโดยที่ autocorrelation : Pk  คือการวัด
ความสัมพันธของแตละชวงเวลา โดยมีชวงที่ยอนหลังไป k หนวยเวลา โดยที่ Pk มีคาอยูในชวง [-
1,1] โดยพิจารณาเปรียบเทียบคา autocorrelation (rk) ของอนกรมเวลาตัวอยางกับคา autocorrelation 
(Pk) ของอนุกรมเวลาของประชากรที่มีชวงเวลายอนหลังไป k หนวยเวลา ซ่ึงมีสูตรดังนี้ 

 

                                        
n-k

t-q t+k-q
t=a

k n
2

t-q
t=a

(X )(X )
r =

(X )

∑

∑
    (3.18) 

โดยที่  
n

t t
t=a

X = (X )∑  
       q  = จํานวนเวลาสุดทายที่ยอนหลัง 

1.  การกําหนดแบบจําลอง (identification) 

2.  การประมาณคาพารามิเตอร (parameter estimation) 

3.  การตรวจสอบความถูกตอง (diagnostics checking) 

4.  การพยากรณ (forecasting) 

ไมถูกตอง (กลับไปทําขั้นตอนที่ 1 ) 
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Partial Autocorrelation: (rkk) คือการวัดความสัมพันธของแตละชวงเวลาโดยมี
ชวงเวลาที่ยอนหลังไป k หนวยเวลา โดยพิจารณาเปรียบเทียบคา partial autocorrelation (rkk) ของ
อนุกรมเวลาตัวอยางกับคา partial autocorrelation (rkk) ของอนุกรมเวลาของประชากรที่มีชวงเวลา
ยอนหลังไป k หนวยเวลา ซ่ึงมีสูตรดังนี้ 

 

   

k-1

k-1 k-j
j=1

kk k-1

k-1,j j
j=1

(r )(r )
r =

(r )(r )

∑

∑
     (3.19) 

  
การพิจารณาเปรียบเทียบแตละรูปแบบตองพิจารณา rk , rkk  กับ Pk และPkk พรอม

กันหลายๆคา จึงมักจะพิจารณาจากคอเรลโลแกรมที่ไดจากการพล็อต rk  , rkk , Pk และ Pkk  ในชวง
เวลา  k  ดังนั้นการพิจารณาเปรียบเทียบจะเปนการเปรียบเทียบคอเรลโลแกรมของคา 
autocorrelation ของอนุกรมเวลาตัวอยาง (rk) กับคา autocorrelation ของอนุกรมเวลาของประชากร 
(Pk) และคอลเรลโลแกรมของคา partial autocorrelation ของอนุกรมเวลาตัวอยาง (Pkk)  สําหรับแต
ละรูปแบบจะมีคอเรลโลแกรมของ Pk และ Pkk  ตางกัน อนุกรมเวลาที่จะนํามากําหนดรูปแบบจะตอง
เปนอนุกรมเวลาที่ stationary เทานั้น หากไมเปน stationary จะตองแปลงใหเปน stationary เสียกอน 

การกําหนดแบบจําลองวาควรจะมี autoregressive, p เทาใด differencing, d ที่
ลําดับเทาใดและ moving average, q เทาใด โดยพิจารณาจาก ACF และ PACF โดยใชตาราง 3.1 
พิจารณารวมในแบบจําลอง 
 
ตาราง 3.2  การพิจารณา ACF และ PACF 
 

 ชนิดของแบบจําลอง                   รูปแบบของ ACF             รูปแบบของ PACF 
ลูโคงเขาหาแกน เกิดคาที่ชัดเจนเพียง p คาแลวหายไป 

เกิดคาที่ชัดเจนเพียง q คาแลวหายไป ลูโคงเขาหาแกน 
            AR(p) 
            MA(q) 
            ARMA(p,q) ลูโคงเขาหาแกน ลูโคงเขาหาแกน 

  
  ที่มา : Gujarati (2003) 
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จากตาราง 3.1 สามารถกําหนดรูปแบบของแบบจําลองไดดังนี้ หากคอเรลโลแกรม
ของ ACF มีลักษณะโคงลูเขาหาแกนในระนาบ ขณะที่คอเรลโลแกรม PACF เกิดคาขึ้นมาไมกี่คา
แลวก็หายไป จํานวนแทงของคาที่เกิดขึ้นมาใหนับเปนคาที่ p ของ AR(p) เชน คอเรลโลแกรมของ 
ACF ที่โคงลูเขาแกนระนาบและ PACF ที่มีแทงคอเรลโลแกรมเกิดขึ้น 1 แทง นั่นคือ แบบจําลองจะ
มีลักษณะเปน AR(1)  ดังรูป 3.2 

 

 
         ACF         Tails off                    PACF            Cut off after lag 1 

 
รูป 3.2 ตัวอยางการเกิดแบบจําลอง AR(1) 
 

สําหรับ ACF เกิดขึ้นมาไมกี่คาแลวหายไป ในขณะที่ PACF จะลูโคงเขาหาแกน
ระนาบนั้น เชน ถาคา ACF เกิดแทงคอเรลโลแกรมขึ้นเพียง 1 แทงและหลังจากนั้นก็หายไป ในขณะ
ที่ PACF โคงลูเขาหาแกนระนาบ สรุปไดวาแบบจําลองจะมีลักษณะเปน MA(1) 

 

 
 ACF       Cut off after lag 1   PACF        Tails off 

 
รูป 3.3 ตัวอยางการเกิดแบบจําลอง MA(1) 

 
ถา ACF และ PACFโคงเขาหาแกนระนาบทั้งคูแบบจําลองจะเปน ARMA(p,q) 

และเมื่อรวมกับการทดสอบความนิ่งในขั้นตอนที่ 1 แลวจะหาคาของผลตางได ซ่ึงผลจากคาของ
ผลตางจํานวน d คร้ังนั้นก็จะไดแบบจําลอง ARIMA(p,d,q)   

 

จะไดแบบจําลอง 
AR(1) 

จะไดแบบจําลอง 
MA(1) 
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   ACF         Tails off  PACF         Tails off 

 
รูป 3.4 ตัวอยางการเกิดแบบจําลอง ARMA (2,1) 
 

นอกจากการพิจารณา ACF และ PACF ยังมีคาทางสถิติอ่ืนที่สําคัญตองพิจารณา
รวม ไดแก 

   ก.  คา Root Mean Square Error (RMSE) เปนคาที่แสดงความคลาดเคลื่อนระหวาง
คาที่ประมาณไดจากแบบจําลองกับคาขอมูลจริง ซ่ึงถาคา RMSE มีคาเขาใกลศูนยแสดงวา
แบบจําลองนี้มีความคลาดเคลื่อนนอยสามารถใชเปนตัวแทนขอมูลจริงไดอยางเหมาะสม ซ่ึงมี
สมการดังนี้ 

 

  
t

s a
t t

t=1

1RMSE= (X -X )
T∑     (3.20) 

 
โดยที่ s

tX  คือ คาประมาณจากแบบจําลอง 
 a

tX  คือ คาที่แทจริง/ขอมูลจริง 
    T   คือ จํานวนคาบเวลาที่ใช   

 
          ข.  คา Theil’s Ineqvality Coefficient (U) หลักในการพิจารณาคาความคลาดเคลื่อน
นั้นเหมือนกับคา RMSE แตตางกันตรงที่คา Theil’s Ineqvality Coefficient จะมีคาระหวาง 0 ถึง 1 
ซ่ึงถาเขาใกล 0 แสดงวาแบบจําลองนี้สามารถใชเปนตัวแทนขอมูลจริงไดอยางเหมาะสม ซ่ึงมี
สมการดังนี้ 

 
T

s a
t t

t=1

T T
s a 2
t t

t=1 t=1

1 (X -X )
TU=

1 1(X )+ (X )
T T

∑

∑ ∑
   (3.21) 

จะไดแบบจําลอง 
ARMA(2,1) 
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                โดยที่ s
tX  คือ คาประมาณจากแบบจําลอง 

 a
tX  คือ คาที่แทจริง/ขอมูลจริง 

    T   คือ จํานวนคาบเวลาที่ใช   
 

                           ค.  คา Adjust R2 คือ คา R2 ที่ผานการขจัดอิทธิพลของตัวแปรอิสระตางๆออกไป
ทั้งหมดแลว ถาหากคา R2 ยิ่งมีคาเขาใกล 100% มากเทาใดก็อธิบายไดวาตวัแปรอิสระสามารถเปน
ตัวอธิบายตวัแปรตามไดมากเทานั้น ซ่ึงมีสมการดังนี ้
 

                                                      

^

2
2
i

2
i

(n-k)R =1-
y

(n-1)

u∑

∑
                                                    (3.22) 

  
ง.   คา Akaike’s Information Criterion (AIC) มักจะนิยมใชในแบบจําลองที่ไม

เปนเชิงเสน เปนคาสถิติที่อยูในรูป natural logarithm คาสถิตินี้สามารถนําไปใชในการหาคา
ยอนหลัง (lag length) ที่เหมาะสมไดอีกดวย การพิจารณาคา AIC นี้ถาหากคา AIC มีคานอยเพียงใด
แลวแสดงวาแบบจําลองนี้สามารถใชเปนตัวแทนขอมูลจริงไดอยางเหมาะสม ซ่ึงมีรูปแบบสมการ
ดังนี้ 
 

   
2^

iu2kAIC= +log
n n

⎛ ⎞
⎛ ⎞ ⎜ ⎟
⎜ ⎟ ⎜ ⎟⎝ ⎠ ⎜ ⎟

⎝ ⎠

∑     (3.23) 

 

โดยที่     
2^

iu∑  คือ  ผลรวมของคาความคลาดเคลื่อน 
                n    คือ คาสังเกตทั้งหมด 
 

   จ. คา Schwarz’s Bayesian Information Criterion (BIC) คือ วิธีวัดปรับไดอยางดี 
(goodness of fit) เปนวิธีประยุกตที่คลายกบัวิธี Akaike’s Information Criterion (AIC) การพิจารณา
คา BIC นั้น ถาหากวาคา BIC ยิ่งมีคานอยมากเทาใดแลว แสดงวาแบบจําลองนั้นสามารถใชเปน
ตัวแทนของขอมูลจริงไดอยางเหมาะสม ซ่ึงมีรูปแบบสมการดังนี ้
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2^

iu 2klognBIC=log +
n n

⎛ ⎞
⎜ ⎟
⎜ ⎟
⎜ ⎟
⎝ ⎠

∑                                     (3.24) 

 
2)  การประมาณคาพารามิเตอรในรูปแบบ (parameter estimation) โดยทั่วไปจะทํา

การประมาณ parameter โดยวิธีกําลังสองนอยท่ีสุดโดยใชการวิเคราะหตัวเลข (Numerical 
Analysis) สําหรับคาประมาณแบบงายจะทําโดยการสรางสมการที่มาจากความสัมพันธระหวาง Pk 
และพารามิเตอร สมการที่สรางขึ้นจะมีจํานวนเทากับจํานวนพารามิเตอรที่ตองการประมาณ สวน
คาประมาณที่ไดจากการวิเคราะหตัวเลขจะไดจากการแกสมการที่สรางขึ้นจากวิธีกําลังสองนอย
ที่สุด ขั้นตอนของการวิเคราะหตัวเลขจะตองมีการกําหนดคาประมาณเริ่มตน ซ่ึงสวนใหญจะใชการ
ประมาณแบบงายเปนคาประมาณเริ่มตน เมื่อการวิเคราะหส้ินสุดจะไดคาประมาณสุดทายที่จะ
นํามาใชประโยชนในการสรางสมการพยากรณ เมื่อพิจารณา ACF , PACF, คาสัมประสิทธิ์ของ  
(autoregressive; AR: p) และ (moving average; MA: q) ซ่ึงสามารถใชวิธีการถดถอยเชิงเสนอยาง
งาย (simple least square) และวิธีการถดถอยแบบไมเปนเชิงเสนอยางงาย (nonlinear) แลวนําคา
ดังกลาวมาสรางสมการความสัมพันธที่จะนําไปใชพยากรณและมีความเหมาะสมที่สุด 

3)  การตรวจสอบแบบจําลอง (Diagnostic Checking) เมื่อกําหนดรูปแบบและ
ประมาณคาพารามิเตอรในแบบจําลองจะตองตรวจสอบทุกครั้งวารูปแบบที่กําหนดนั้นมีความ
เหมาะสมจริงหรือไม การตรวจสอบสามารถทําไดหลายวิธีไดแก การพิจารณาคอเรลโลแกรมของ rk 
หรือของคาความเคลื่อน การทดสอบคาพารามิเตอรในแบบจําลองดวยการทดสอบแบบ t และการ
ทดสอบความเหมาะสมของแบบจําลองโดยการทดสอบของ Box และ Pierce หรือการทดสอบของ 
Box and Ljung หากตรวจสอบพบวาแบบจําลองนั้นมีความเหมาะสมแลวจะใชรูปแบบนั้นในการ
พยากรณตอไป แตหากแบบจําลองนั้นไมเหมาะสมตองทําตามขั้นตอนที่ 1 เพื่อกําหนดรูปแบบ
แบบจําลองใหม คือ การตรวจสอบความถูกตองโดยการนําแบบจําลองที่เลือกไวมาวาดกราฟเพื่อดู
ความเหมาะสมกับขอมูลเบื้องตนวา สมการแบบจําลองใดสามารถเปนตัวแทนขอมูลเบื้องตนไดดี
ที่สุด  นอกจากการพล็อตคอเรลโลแกรมยังสามารถใช Box-Pierce ซ่ึงใช Q-statistic วิเคราะหความ
เหมาะสมของแบบจําลอง ซ่ึงมีรูปสมการดังนี้ 

      
m

2
k

k=1
Q=n ρ∑                (3.25) 
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โดยที่   n  คือ  จํานวนขอมูล 
 M คือ  คา Lag Lengh  

 
4)  การพยากรณ (forecasting) การพยากรณสามารถทําไดทั้งแบบจุด (point 

forecast) และแบบชวง (interval forecast) ซ่ึงควรเปนพยากรณในชวงเวลาสั้นๆ เพื่อความเหมาะสม
กับเครื่องมือทางเศรษฐมิติ ซ่ึงในที่นี้ก็คือ วิธี ARIMA การพยากรณโดยวิธี ARIMA นี้ควรเปนการ
พยากรณในชวงระยะเวลาสั้นและการพยากรณขอมูลไปขางหนานั้นจําเปนตองใชแบบจําลองที่
สามารถใหคาพยากรณที่ถูกตองแมนยําที่สุด ดังนั้นการพยากรณจึงตองมีการทดสอบแบบจําลอง 
โดยแบงการพยากรณออกเปน 3 ชวง คือ ชวง historical forecast ใชขอมูลตั้งแต T1 ถึง T2 ชวง ex-
post forecast ใชขอมูลตั้งแต T2 ถึง T3 และชวง ex-ante forecast เปนการพยากรณในชวงเวลา
อนาคตตั้งแต T3 เปนตนไป 

 
 

                                            Historical Forecast Period                         Ex-post Forecast Period          Ex- ante Forecast Period 
 
              
     T1     T2   T3 Time 

 
รูป 3.5 ชวงเวลาที่ใชในการพยากรณ 
ที่มา: Pindyck and Rubinfeld (1997) 
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3.2 ระเบียบวิธีวิจัย 
วิธีการวิเคราะหการพยากรณราคาน้ํามันดิบรายเดือนของประเทศไทยดวยแบบจําลอง 

ARIMA โดยวิธี Box-Jenkins และทดสอบความนิ่งของขอมูลโดยใชวีการทดสอบ unit root ใช
วิธีการพรรณนาและวิธีการวิเคราะหเชิงปริมาณ ซ่ึงมีขั้นตอน ดังตอไปนี้ 

3.2.1  การพิจารณาขอมูลราคานําเขาน้ํามันดิบของประเทศไทยวาแนวโนมของขอมูลนั้น
มีเสถียรภาพหรือไม 

3.2.2  เตรียมทําการทดสอบวาขอมูลมีความนิ่งหรือไมโดยทําการทดสอบ unit root โดย
การเปลี่ยนขอมูลอนุกรมเวลาราคานําเขาน้ํามันดิบใหอยูในรูปลอการิทึมธรรมชาติกอน 

3.2.3  การทดสอบ unit root โดยวิธี Augmented Dickey-Fuller โดยใชราคานําเขา
น้ํามันดิบรายเดือนจาก 4 แหลง คือ ประเทศโอมาน ประเทศดูไบ แหลง Brent และ Forcados 

3.2.4  ทําการกําหนดแบบจําลอง ARIMA(p,d,q) โดยการพิจารณาจากคอเรลโลแกรม คา 
ACF และ PACF  

3.2.5 การตรวจสอบความถูกตองซ่ึงใชคา Q-statistic วิเคราะหความเหมาะสมของ
แบบจําลอง วามีความเหมาะสมหรือไม 

3.2.6  การพยากรณทําการพยากรณราคาน้ํามันดิบจากทั้ง 4 แหลง โดยแบงการพยากรณ
ออกเปน 3 ชวง คือ historical forecast , ex-post forecast และ ex-ante forecast 

 
 

                                               Historical Forecast Period                    Ex-post Forecast Period          Ex- ante Forecast Period 
 
              
      
         ม.ค. 2547                  มิ.ย. 2547                      พ.ย. 2547          Time 

 
รูป 3.6 ชวงเวลาที่ใชในการพยากรณราคาจริง 
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