
 

บทที่ 3 
กรอบทฤษฎแีละระเบียบวิธีวิจัย 

 
3.1 ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 
 วิธีการศึกษานีจ้ะทําการพยากรณราคาสัญญาลวงหนาแปงมันสําปะหลังประเภทสตารช 
ชั้นพิเศษโดยวธีิของ Box and Jenkins ซ่ึงเปนวิธีที่นยิมใชในการพยากรณขอมูลที่เปนอนุกรมเวลา 
เนื่องจากมีความแมนยําและเหมาะสมสูงกวาวิธีอ่ืนในการพยากรณขอมูลระยะส้ันในอนาคตซึ่งให
คาพยากรณที่ใกลเคียงกับความเปนจริงมากที่สุด เปนทีย่อมรับวาเมื่อใดที่ตองการศกึษาผลที่เกิดขึน้
ในอนาคตวิธีการนี้มักจะถูกนํามาใช ซึ่งตองใชขอมูลอนุกรมเวลาที่มลัีกษณะนิ่ง (stationary) โดย
การศึกษาตองทําการทดสอบ unit root กอนที่จะทําการพยากรณโดยวิธีอารีมาเพื่อใหคาความ
คลาดเคลื่อนจากการพยากรณลดลง เนื่องจากขอมูลเปนอนุกรมเวลา (time series data) สวนมากมี
ลักษณะไมนิ่ง (non-stationary) 
 3.1.1 การวิเคราะหอนุกรมเวลา (Time Series Analysis) 
  การวิเคราะหนี้ คือการแยกความเคลื่อนไหวตางๆ ออกจากขอมูลอนุกรมเวลา 
มักจะประกอบไปดวย 4 ความเคลื่อนไหว(วีนัส ฤาชัย, 2543) 

1) คาแนวโนม (Secular Trend หรือ Long-term Movement : T) เปนความ
เคลื่อนไหวในเวลาที่คอนขางจะยาวนานของขอมูลอนุกรมเวลาวาจะโนมเอียงไปทางใดทางหนึ่ง 
กลาวคือไปในทางที่สูงขึ้นหรือต่ําลง คาแนวโนมนี้ปกตแิสดงถึงทิศทางที่อนุกรมเวลาชุดนั้นๆ มุง
ไปสู คาแนวโนมอาจมีลักษณะเปนเสนตรงหรือเสนโคงหรือลักษณะอืน่ใดก็ได 

2) การเคลื่อนไหวตามฤดูกาล (Seasonal หรือ Periodic Movement : S) เปนความ
เคลื่อนไหวของขอมูลที่เกิดขึ้นเนื่องจากอิทธิพลของฤดูกาลซึ่งจะเคลื่อนไหวขึน้ๆ ลงๆ ซํ้ากันใน
ชวงเวลาเดียวกันของแตละป ความเคลื่อนไหวตามฤดกูาลนี้พบในขอมลูในชวงเวลาที่นอยกวาหนึ่ง
ป ราย 4 เดือน ราย 3 เดือน รายเดือนหรือรายสัปดาห 

3) การเคลื่อนไหวตามวัฎจักร (Cyclical Movement : C) เปนการเคลื่อนไหวของ
ขอมูลที่เกิดขึ้นซ้ําๆ กันคลายกับความเคลื่อนไหวตามฤดูกาล เพยีงแตความเคลื่อนไหวนี้เกดิขึ้น
เปนวัฎจักรในระยะเวลายาวมากกวาหนึ่งป และพบในขอมูลรายป วัฎจักรเหลานี้มีแบบแผนไม
แนนอนจึงยากที่จะพยากรณ ความเคลื่อนไหวตามวัฎจักรมีสาเหตุเกิดขึ้นจากสภาพทางเศรษฐกิจ
โดยทั่วไป การเปลี่ยนแปลงในนโยบายของรัฐบาล หรือการเปลี่ยนแปลงในรสนยิมของผูบริโภค
และนิสัยการจบัจายใชสอย 
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4) ความเคลื่อนไหวผิดปกติ (Irregular Movement : I) เปนการเคลื่อนไหวที่ไม
แนนอน ไมสามารถพยากรณโดยใชขอมลูในอดีตเนื่องจากสาเหตจุากปจจัยตางๆ เชน ดินฟาอากาศ
เปล่ียนแปลง น้ําทวม เกิดสงคราม ปฏิวัติรัฐประหาร การนัดหยุดงานของคนงาน การเลือกตั้ง เปน
ตน การเปลี่ยนแปลงนี้ไมไดเกิดขึน้เปนปกติประจํา 
 3.1.2 แนวคิดการพยากรณขอมูลอนุกรมเวลา 
  วิธีการของ Box – Jenkins เปนการหารปูแบบที่เหมาะสมใหกับอนกุรมเวลาโดย
การใชคา autocorrelation function (ACF) และคา partial autocorrelation function (PACF) เปนหลัก
ในการพจิารณา รูปแบบที่ใชอยูในกลุมของรูปแบบ integrated autoregressive moving average 
order p and q อารีมา (p, d, q)  ซ่ึงเปนรูปแบบที่กําหนดวาคาพยากรณในอนาคตเปนคาที่ไดจากการ
สังเกตหรือการพยากรณลวงหนาและความคลาดเคลื่อนของการพยากรณลวงหนา โดยเปนการรวม
สวนของรูปแบบ AR(p) และ MA(q) เขาดวยกัน โดยที่รูปแบบ AR(p) หมายถึงรูปแบบที่แสดงวาคา
สังเกต Xt จะขึน้อยูกับคา Xt-1 , Xt-2 , Xt-3 ,…, Xt-p หรือคาสังเกตที่เกิดขึน้กอนหนา p คา สวนรูปแบบ 
MA(q) หมายถึงรูปแบบที่แสดงวาคาสังเกต Xt จะขึ้นอยูกับคาคลาดเคลื่อน et-1 , et-2 , et-3 ,…, et-p 
หรือคาคลาดเคลื่อนที่เกิดขึน้กอนหนา q คา ซ่ึงในที่นีค้าสังเกต Xt ซ่ึงรูปแบบ ARMA(p,q) มีการ
กําหนดรูปแบบดังนี ้
 

AR(p) คือ  Xt = θ0 + φt Xt-1 + … + φp Xt-p + εt    (3.1) 

MA(q) คือ   Xt = θ0 + εt - θ1 εt-1 - … - θq εt-q     (3.2) 

ARMA(p, q) คือ Xt = θ0 + φt Xt-1 + … + φp Xt-p + εt - θ1 εt-1 - … - θq εt-q (3.3) 

ARIMA(p, q) คือ Δd Xt = θ0 + φt Xt-1 + … + φp Xt-p + εt - θ1 εt-1 - … - θq εt-q (3.4) 
 
  อนุกรมเวลาทีจ่ะนํามาศกึษาเพื่อใชในการพยากรณนั้นการเคลื่อนไหวของอนุกรม
เวลาขึ้นอยูกับสวนประกอบตางๆ ไดแก แนวโนม ตวัแปรฤดูกาล ตวัแปรวัฏจกัร และเหตกุารณที่
ผิดปกติ โดยวธีิ Box – Jenkins จะสามารถแบงอนุกรมเวลาออกเปน 2 ประเภทดังนี ้

1) อนุกรมเวลาที่เปน stationary series คืออนุกรมเวลา {Xt} ที่มีคาเฉลี่ยและ
คาความแปรปรวนของ Xt คงที่ 

2) อนุกรมที่ไมเปน stationary series เปนอนุกรมเวลาทีไ่มมีคุณสมบัตเิปน 
stationary series การจะหารปูแบบ ARMA(p, q) ใหกับอนุกรมเวลาดงักลาวไดจะตองแปลงอนุกรม
เวลาดังกลาวใหเปนอนกุรมเวลาใหมที่มีคณุสมบัติ stationary series เสียกอน 
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3.1.3 การทดสอบความนิ่งของขอมูล (Unit Root Test) 
แบบจําลองที่ใชในการศึกษาของขอมูลอนุกรมเวลา สําหรับทดสอบวาตัวแปรแต

ละตัวมีลักษณะนิ่งหรือไม คอืการทดสอบ unit root (ทรงศักดิ์ ศรีบุญจิตต และอารี วิบลูยพงศ, 2542)  
ไดอธิบายวาการทดสอบนั้นสามารถทําไดหลายวิธี ไดแก การทดสอบ ADF (Augmented Dickey-
Fuller Test) (Said and Dickey, 1984) และการทดสอบ DF (Dickey-Fuller Test) (Dickey and Fuller, 

1981) โดยสมมุติฐานวาง (null hypothesis) ของการทดสอบ DF คือ H0 : ρ = 1 จากสมการ (3.5) 
ดานลาง 

 

Xt = ρXt-1 + εt                    (3.5) 
 

  ซ่ึงเรียกวาการทดสอบ unit root โดยถา |ρ| < 1    Xt จะมีลักษณะนิ่ง (stationary) 

และถา ρ = 1 แลว Xt จะมีลักษณะไมนิ่ง (nonstationary) อยางไรก็ตามการทดสอบนีส้ามารถทําได
อีกทางหนึ่งซึ่งเหมือนกับสมการ (3.5) กลาวคือ 
 

ΔXt = θXt-1 + εt      (3.6) 
 

  ซ่ึงคือ Xt = ( 1+θ )Xt-1 + εt ซ่ึงคือสมการที่ (3.5) นั่นเอง โดยที่ ρ = ( 1+θ )  ถา θ 

ในสมการ (3.6) มีคาเปนลบ จะไดวา ρ ในสมการ (3.5) จะมีคานอยกวา 1 ดังนั้นสามารถจะสรุปได

วา การปฏิเสธ     H0 : θ = 0 ซ่ึงเปนการยอมรับ Ha : θ < 0 หมายความวา ρ < 1 และ Xt มี 
integration of order zero (Charemza and Deadman, 1992 : 131) นั่นคือ Xt มีลักษณะนิ่ง และถาเรา

ไมสามารถปฏิเสธ H0 : θ = 0 ได ก็จะหมายความวา Xt มีลักษณะไมนิ่ง 
  ถา Xt เปนแนวเดนิเชิงสุมซึ่งมีความโนมเอียงทั่วไปรวมอยูดวย (random walk with 
drift) เราสามารถเขียนแบบจาํลองไดดังนี ้
 

   ΔXt = α + θXt-1 + εt                   (3.7) 
 

และถา Xt เปนแนวเดนิเชิงสุมซึ่งมีความโนมเอียงทัว่ไปรวมอยูดวย (random walk with drift) และ   
มีแนวโนมตามเวลาเชิงเสน (linear time trend) เราสามารถเขียนแบบจาํลองไดดังนี ้
 

ΔXt = α + βt+ θXt-1 + εt     (3.8) 
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  ซ่ึงก็จะทําการทดสอบ H0 : θ = 0 โดยมี Ha : θ < 0 เชนเดียวกับทีก่ลาวมาขางตน
โดยสรุปแลว Dickey and Fuller ไดพิจารณาสมการถดถอย 3 รูปแบบที่แตกตางกนัในการทดสอบ
วามี unit root หรือไม ซ่ึง 3 สมการดังกลาว ไดแก สมการที่ (3.6), (3.7) และ (3.8) โดยตวั

พารามิเตอรที่อยูในความสนใจในทุกสมการ คือ θ นั่นคือ ถา θ = 0 ; Xt จะมี       unit root โดยการ
เปรียบเทียบคาสถิติ t (t-statistic) ที่คํานวณไดกับคาที่เหมาะสมทีอ่ยูในตาราง Dickey-Fuller 
(Dickey-Fuller tables) (Enders, 1995 : 221) หรือกับคา วิกฤติ MacKinnon (MacKinnon critical 
values) (Gujarati, 2003 : 769) 
  อยางไรก็ตามคาวิกฤติ (critical values) จะไมเปล่ียนแปลง ถาสมการ (3.6), (3.7), 
(3.8) ถูกแทนที่โดยกระบวนการเชิงอัตถดถอย (autoregressive processes) 
 

Δ 1-tX  = θ 1-tX + 1t

ρ

1i
ΔXφ −

=
∑ + εt    (3.9) 

Δ 1-tX  = α + θ 1-tX  + 1t

ρ

1i
ΔXφ −

=
∑  + εt               (3.10) 

Δ 1-tX  = α + βt + θ 1-tX + 1t

ρ

1i

ΔXφ −
=
∑ + εt              (3.11) 

 
จํานวนของ lagged difference terms ที่จะนําเขามารวมในสมการนัน้มีมากพอที่จะทําใหพจนคา
ความคลาดเคลื่อน (error terms) มีลักษณะเปน serially independent และเมื่อนําเอาการทดสอบ DF 
มาใชกับสมการ (3.9) – (3.11) เราจะเรียกวาการทดสอบ ADF  

คาสถิติทดสอบ ADF (ADF test statistic) มีการแจกแจงเชิงเสนกํากับ (asymptotic 
distribution) เหมือนกับสถิต ิDF ดังนั้นสามารถใชคาวิกฤติ (critical values) แบบเดยีวกัน(Gujarati, 
2003 : 720) ในกรณีของการหา lag length ที่เหมาะสมนั้น (Enders, 1995: 227) ไดเสนอแนะวาวิธี
หนึ่งในการหา lag length ก็คือ เร่ิมตนดวยการใหมี lag length ที่ยาวมากพอและก็ลดขนาดของ lag 
length ลงโดยใชคาสถิติทดสอบ t (t-test) หรือคาสถิติทดสอบ F (F-test) สมมติวาเราใช lag length 
เทากับ n* ถาสถิติ t (t – statistic) ของ lag n* ไมมีนัยสําคัญ ณ คาวิกฤติ(critical value) ที่กําหนดให 
เราก็จะตองทําการประมาณคาการถดถอยใหม โดยใช lag length n*-1 ทําอยางนี้ เร่ือยไปจนกระทั่ง 
lag นั้นมีคาแตกตางไปจากศนูย อยางมนีัยสําคัญ 
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 3.1.4 แบบจําลองการพยากรณ โดยวิธี Box – Jenkins 
การพยากรณอนุกรมเวลาโดยวิธี Box – Jenkins ในรูปแบบ อารีมา (p, d, q) ตอง

พิจารณาวาอนกุรมเวลาเปน stationary series หรือไม (ทรงศิริ แตสมบัติ, 2539) โดยพิจารณาจาก 
   1)  คาเฉลี่ย E(Yt) คงที่ สําหรับทุกคาของ t หรือไมจะทําไดโดยการแบงอนุกรม
เวลาออกเปนสวนๆ แลวหาคาเฉลี่ยของอนุกรมเวลาแตละสวนถาคาเฉลี่ยแตละสวนยอยไมแตกตาง
กันมากจะสรปุไดวา E(Yt) คงที่       
  2)  คาความแปรปรวน V(Yt) คงที่ สําหรับทุกคาของ t หรือไมจะทาํไดโดยการ
แบงอนุกรมเวลาออกเปนสวนๆแลวหาคาความแปรปรวนของอนุกรมเวลาแตละสวนถาคาความ
แปรปรวนแตละสวนยอย ไมแตกตางกันมากนักจะสรปุไดวา V (Yt) คงที่ 
   3) พิจารณาแนวโนมและปจจัยฤดกูาล ดวยการวาดกราฟอนุกรมเวลาในกรณีที่มี
แนวโนมและปจจัยฤดกูาลมักจะเห็นชดัเจนไดจากรูปที่เรียกวาคอเรลโรแกรม (correlogram) 
    4)  พิจารณาคอเรลโลแกรม ของสัมประสิทธิ์สหสัมพันธของตัวอยาง (rk) กรณีที่
อนุกรมเวลาเปนแบบ stationary คาคอเรลโลแกรม ของสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ (rk) จะมีคาลดลง
คอนขางเร็ว เมื่อ k มีคาเพิ่มขึ้นมาก ดังนัน้ถาคาสัมประสิทธสหสัมพันธ (rk) มีคาลดลงคอนขางชา
จะเปนขอสังเกตวาอนกุรมเวลาชุดนี้มแีนวโนม แตถาคาสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ (rk) มีคาลดลง
คอนขางชา และมีคาคอนขางสูงที่ k = L, 2L, 3L จะเปน ขอสังเกตวาอนุกรมเวลาชุดนี้มีแนวโนม
และอิทธิพลของฤดูกาลและถาการเคลื่อนไหวของคา คอเรลโลแกรมของสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ 
(rk) มีลักษณะคลายลูกคล่ืน โดยคล่ืนจะครบรอบภายใน 2 ชวงเวลา แสดงวาอนกุรมเวลามีอิทธิพล
ของฤดูกาลเขามาเกี่ยวของ 

  เมื่อพิจารณาจากการตรวจสอบแลวพบวาอนุกรมเวลาทีศ่ึกษามีลักษณะไมนิ่ง 
กอนที่จะทําการกําหนดรูปแบบใหกับอนุกรมเวลานั้นจะตองแปลงอนกุรมเวลาใหมลัีกษณะนิ่ง 
เสียกอน โดยการหาผลตางสําหรับอนุกรมเวลาที่มีแนวโนม ถาอนุกรมเวลาที่มีอิทธิพลฤดูกาลใหหา
ผลตางฤดูกาลจนไดอนุกรมเวลาที่มีลักษณะนิ่ง ถาอนุกรมเวลามีทั้งแนวโนมและอิทธิพลฤดูกาลให
หาผลตางฤดูกาลจะไดอนุกรมเวลาที่มีลักษณะนิ่ง  แตถาอนุกรมเวลามีความแปรปรวนไมคงที่ให
แปลงอนุกรมเวลาเดิมโดยการหา ลอการิทมึ Z = In (Yt) จนกวาจะไดอนุกรมเวลาใหมที่มีความ
แปรปรวนคงที่ จากอนุกรมเวลาใหมเปน stationary series แลวจะทําตามขั้นตอนของ Box – 
Jenkins 

  ขั้นตอนของ Box-Jenkins ประกอบดวย 4 ขั้นตอน ดังนี้ ขั้นตอนที่หนึ่ง คือการ
กําหนดรูปแบบจําลอง (identification) ขั้นตอนที่สอง คือ การประมาณคา (estimation) ขั้นตอนที่
สามคือ วิเคราะหความถูกตอง (diagnostic checking) และขั้นตอนที่ส่ี คือการพยากรณ (forecasting) 
ตามลําดับดังนี ้
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  รูป 3.1 แสดงขั้นตอนการพยากรณโดยวิธี Box and Jenkins 
 
  1.  การกําหนดรูปแบบจําลอง (Identification) ใหกับอนุกรมเวลาที่เปน stationary 
series เปนการหารูปแบบ ARMA(p,q) ที่คาดวาจะเหมาะสมใหกับอนุกรมเวลาโดยที่ 

autocorrelation:   ρk คือการวัดความสัมพันธของแตละชวงเวลา โดยมีชวงเวลาที่ยอนหลังไป k 

หนวยเวลา โดยท่ี ρk มีคาเทากับ –1< ρk < 1 โดยพิจารณาเปรียบเทยีบคาautocorrelation (r k) ของ

อนุกรมเวลาตวัอยางกับคา autocorrelation (ρk) ของอนุกรมเวลาของประชากรที่มีชวงเวลา
ยอนหลังไป k หนวยเวลา ซ่ึงมีสูตรดังนี้ 
 

   ρk    =    
0

k

γ
γ

                  (3.12) 

โดยที ่ γk     =     Cov(Zt,Zt-k)  =  E[(Xt-μ)(Xt-k-μ)] 

             γ0     =     Cov(Zt,Zt-0)  =  E[(Xt-μ)2] 
 

โดยที่   ρk   เปนการประมาณคาของประชากร เปนการประมาณคาที่ตองสุมมา

จากตัวอยางประชากร ซ่ึงจะทําไดงายและประหยดั ดังนัน้จึงไดกําหนด rk เปน autocorrelation ที่มา
จากตัวอยางโดยมีสูตรดังนี ้

 

ขั้นตอนที่ 1. การกําหนดรูปแบบของอนุกรมเวลา 

  ขั้นตอนที่ 2. การประมาณรูปแบบของอนุกรมเวลา 

ขั้นตอนที่ 3. การตรวจสอบความถูกตอง 

ถามี  white noise  
ใหไปขั้นตอนที่ 4 

ถาไมมี  white noise  
ใหกลับไปขั้นตอน
ที่ 1 

ขั้นตอนที่ 4. การพยากรณ 
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rk      =     
0

k

C
 C                   (3.13) 

โดยที่    Ck     =       Cov(Xt,Xt-k)  =  E[(Xt- X )(Xt-k- X )] 
             C0     =       Cov(Xt,Xt-0)  =  E[(Xt- X )2] 
 

ซ่ึงสามารถพิสูจน เปนสมการไดดังนี ้
 

   ρk  =     

n k

t tq k q
t=a

n
2

t q
t=a

(X )(X )

(X )

−

− + −

−

∑

∑
                (3.14) 

  โดยที ่ Xt  =    
n

t
t=a

(X )∑  

                q   =    จํานวนเวลาสุดทายทีย่อนหลัง 
 
  อยางไรก็ตาม เนื่องจากอนกุรมเวลาจะเผชิญกับปญหาสหสัมพันธทั้งที่เกิดจากตัว
แปรอิสระ ที่เปนคาความลาชา (lag) ของตัวแปรตาม (autoregressive) และสหสัมพนัธของคาความ
คลาดเคลื่อน (moving average) เนื่องจาก autocorrelation function (ACF) จะใชในการอธิบาย
สหสัมพันธของคาความคลาดเคลื่อนแตไมสามารถใชอธิบายความสัมพันธของตัวแปรอิสระที่เปน
คาความลาชาของตัวแปรตาม ซ่ึง partial autocorrelation function (PACF) จะใชวดัความสัมพันธ
ดังกลาว ดังจะสามารถพิจารณาไดจากสมการ Yule-walker (Pindyck and Rublinfeld, 1997) ดังนี ้
 

ρp   =   φ1ρp-1 + φ2ρp-2 + … + φpρ                                                 (3.15) 
 

ถา k มากกวา p จะไดสมการดังนี ้
 

ρk   =   φ1ρk-1 + φ2ρk-2 + … + φpρk-p                                              (3.16) 
   
  การกําหนดลําดับขั้น p , q  ในแบบจําลอง (identifying the dependence order of 
model) ขั้นตอนคือการระบุวาแบบจําลองนีค้วรจะม ี autoregressive, p เทาใด differencing,  d   ที่
ลําดับเทาใด  และ moving average , q เทาใด  โดยพจิารณาจาก ACF และ PACF ซ่ึงอาจจะใชตาราง
ดังตอไปนี้พจิารณารวม 
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ตาราง 3.1 แสดงการพิจารณา ACF และ PACF 
ชนิดของแบบจําลอง รูปแบบของ ACF รูปแบบของ PACF 

AR(p) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) เกิดคาที่ชัดเจนเพียง p คาแลว
หายไป (cut off after lag p) 

MA(q) เกิดคาที่ชัดเจนเพียง q คาแลว
หายไป (cut off after lag q) 

ลูโคงเขาหาแกน (tails off) 

ARMA(p,q) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) 

ที่มา : Gujarati (2003)  

 
  จากตารางจะสามารถกําหนดรูปแบบของแบบจําลองไดดงัตอไปนี้ หากคอเรลโล
แกรมของ ACF มีลักษณะโคงลูเขาหาแกนในระนาบ ในขณะที่คอเรลโลแกรม PACF  เกิดมคีา
ขึ้นมาไมกี่คาแลวหายไป จาํนวนของแทงของคาที่เกิดขึน้มา ใหนับเปน คาที่ p ของ AR(p) 
ยกตวัอยางเชนเมื่อพิจารณา คอเรลโลแกรมของ ACF ที่โคงลูเขาแกนระนาบ และ PACF ที่มีแทง
คอเรลโลแกรมเกิดขึ้น 1 แทง แปลไดวาแบบจําลองควรมีลักษณะเปน AR(1) สําหรับ MA(q) นั้นก็
จะมี ACF ที่เกิดขึ้นมาไมกี่คาแลวหายไป ในขณะที่ PACF จะลูโคงเขาหาแกนระนาบนั้น 
ยกตวัอยางเชน หากคา ACF เกิดแทงคอเรลโลแกรมขึ้นเพียง 2 แทงและหลังจากนั้นก็หายไป 
ในขณะที่ PACF โคงลดเขาหาแกนระนาบ สามารถสรุปไดวาแบบจําลองควรมีลักษณะเปน MA(2) 
และหาก ACF และ PACF โคงเขาหาแกนระนาบทั้งคู แบบจําลองควรจะเปน ARMA(p,q) และเมือ่
รวมกันกับการทดสอบความนิ่ง ในขั้นตอนที่ 1 แลว จะสามารถหาคาของ difference ได ซ่ึงผลจาก
การ difference จํานวน d คร้ังนั้นกจ็ะไดแบบจาํลอง ARIMA(p,d,q) แตอยางไรก็ตามหลักการ
ดังกลาวกเ็ปนเพียงเครื่องชวยการพิจารณาในระดบัหนึ่งเทานั้น  
  ดังนั้นเพื่อประเมินแบบจําลองวาแบบจําลองใดมีความเหมาะสมที่จะใชเปน
ตัวแทนกลุมขอมูลจริง สามารถพิจารณาไดจากคาสถิติดังตอไปนี้เพื่อประกอบในการตัดสินใจ 
  1) คารากที่สองของคาเฉลี่ยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสอง (Root Mean Square 
Error : RMSE)       โดยจะเปนการวดัคาความคลาดเคลื่อนระหวางคาจริง และคาที่ประมาณจาก
แบบจําลองมคีวามแตกตางกันมากนอยเพยีงใด ซ่ึงหากคา RMSE มีคาเทากับ 0 จะหมายถึง
แบบจําลองทีป่ระมาณไดมคีาเทากันกับคาจริงพอดี ดังนั้นหากวาคา RMSE มีคานอยเพียงใดก็แสดง
วาแบบจาํลองนั้นสามารถเปนตัวแทนคาจริงไดดีมากเพยีงนั้น สามารถพิจารณาสมการคารากที่สอง
ของคาเฉลี่ยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสอง (RMSE) ไดดงันี้ 
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     RMSE = )XX(1 a
t

1t

s
t −Τ∑

Τ

=

                (3.17)          

กําหนดให s
tX  คือคาที่ประมาณจากแบบจําลอง 
a
tX  คือคาขอมูลจริง 

 T คือจํานวนของคาบเวลาที่ใชในการประมาณแบบจาํลอง 
 

  2)  Theil’s Inequality Coefficient  โดยในหลักการเบื้องตน พบวาสมการที่ใชนี้
ยังคงมีหลักการที่คลายคลึงกันกับ RMSE โดยส่ิงที่ตางออกไปจาก RMSE  คือคาสถิตินี้จะมีคาอยู
ระหวาง 0 และ 1 ทั้งนี้หากคา U มีคาเทากับศูนย นั่นกห็มายความวาคาที่ไดจากการประมาณมีคา
เทากันพอดีกบัคาที่เปนขอมูลจริงแสดงถึงแบบจําลองทีป่ระมาณไดเปนแบบจําลองที่เปนตัวแทน
ขอมูลไดอยางดีที่สุด ในขณะที่ถา U มีคาเทากันกับหนึ่ง แปลวาแบบจําลองทีป่ระมาณไดเปน
แบบจําลองทีแ่ยที่สุด ดังนัน้วิธีการพิจารณาคาสถิตินี้ใหเลือกจากแบบจําลองที่มีคา U ที่นอยๆ ดังจะ
พิจารณาไดจากสมการดังนี ้
 

        U =      )X(X1 a
t

Τ

1t

s
t −Τ∑=

                                  (3.18) 

                                              2
Τ

1t

a
t

2
Τ

1t

s
t )(X

Τ
1)(X

Τ
1 ∑∑

==

+    

กําหนดให  s
tX    คือคาที่ประมาณจากแบบจําลอง 

                                    a
tX    คือคาขอมูลจริง 

                   T     คือจํานวนของคาบเวลาที่ใชในการประมาณแบบจาํลอง 
 
  อยางไรก็ตาม ยังมีคาสถิติอีกหลายอยางที่สามารถนํามาพิจารณาประกอบรวมกนั
กับ RMSE และ Theil’s inequality coefficient เพื่อใชในการเลือกแบบจําลองที่เหมาะสมที่สุด อาทิ
เชน R2, Adjusted R2 และ Akike information criterion (AIC) ซ่ึงสามารถอธิบายไดดงัตอไปนี ้
 
  3)  R2 คือการวัดคาตวัแปรอสิระสามารถอธิบายตัวแปรตามไดดีเพียงใด หากคานี้
เทากับ 1 ก็หมายความวาตัวแปรอิสระสามารถอธิบายตัวแปรตามได 100% ในทางกลับกัน หากคานี้
มีคาเทากับ 0 แปลความหมายวาตวัแปรอสิระไมสามารถอธิบายตัวแปรตามไดเลย แตอยางไรก็ตาม
พบวาหากมีการเพิ่มตัวแปรอสิระเขาไปในสมการมาก ก็จะทําใหคา R2 มากขึ้นดวย ซ่ึงนับเปน
ขอจํากัดของคาสถิตินี้ โดยสามารถพิจารณารูปแบบสมการไดจากสมการที่ (3.19)  

ÅÔ¢ÊÔ·¸Ô ìÁËÒÇÔ·ÂÒÅÑÂàªÕÂ§ãËÁè
Copyright  by Chiang Mai University
A l l  r i g h t s  r e s e r v e d

ÅÔ¢ÊÔ·¸Ô ìÁËÒÇÔ·ÂÒÅÑÂàªÕÂ§ãËÁè
Copyright  by Chiang Mai University
A l l  r i g h t s  r e s e r v e d



 20

      R2 =    1-  ∑ u^ i
2                                                                    (3.19) 

                                                             ∑yi
2 

 
ดังนั้นเพื่อปรับปรุงขอจํากัดดังกลาวขางตน จึงเกิดคาสถิติใหม คือคา adjusted 

2R (
2

R ) ซ่ึงจะมกีารผกผันกันระหวางตวัแปรทีเ่พิ่มเขาไปกับคา R2 ที่ไดเพิ่มขึ้นมา ดังแสดงใน
สมการที่ (3.20) 
 

                           2
R =        1-  ∑ u^ i

2 / (n - k)                                                     (3.20) 
                                                                                  ∑ yi

2/ (n - 1)       
   

4)   Akaike Information Criterion (AIC) คือคาสถิติที่ประยุกตคลายกับ 2
R  แตใช

รูปแบบการใสคาลอกาลิทึมฐานธรรมชาติ (natural logarithm) โดยหากคาสถิตินี้มีคานอยเพยีงใด 
นั้นกแ็ปลวาแบบจําลองที่ประมาณไดนั้นสามารถเปนตัวแทนขอมูลจริงไดดีเพยีงนัน้ ทั้งนี้คาสถิตินี้
เหมาะทีจ่ะนําไปใชในการหาคายอนหลัง (lag length) ที่เหมาะสมอีกดวย ซ่ึงแสดงในสมการดังนี ้

 

    AIC     =    
⎟
⎟
⎟

⎠

⎞

⎜
⎜
⎜
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⎛
+⎟

⎠
⎞

⎜
⎝
⎛ ∑

∧

n
u

log
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กําหนดให   ∑  u^   i
2   คือผลรวมของคาความคลาดเคลื่อน 

n     คือคาสังเกตทั้งหมด 
 
  5)  Schwarz Criterion (SC) คือ วิธีการวดัปรับไดอยางดี (goodness of fit) ของ
แบบจําลองไดดีกวา Akaike information criterion (AIC) เปนวิธีที่ประยุกตคลายกบั AIC และวธีิ
หนึ่งใน information criteria โดย information criteria จะประกอบดวย Schwarz Criterion (SC) และ 
Akaike Information Criterion (AIC)  สามารถเขียนในรูปสมการ SC ไดดังสมการ 
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จากคาสถิติขางตนทั้งหมดจะนํามาใชประกอบในการพจิารณาเลือกแบบจําลอง
ARIMA(p , d , q) ที่เหมาะสมที่สุด โดยจะคัดเลือกแบบจําลองในขั้นตอนนี้ไว 3-4 แบบจําลองเพื่อ
การเลือกอีกครั้งเพื่อที่จะเปรยีบเทียบวาแบบจําลองใดจะมีความสามารถในการพยากรณมากที่สุด 
  2.  การประมาณคาพารามิเตอรในรูปแบบ (Estimation) คือจะทําการประมาณคา
สัมประสิทธิ์ที่มาจากรูปแบบการถดถอยในตัวเอง (autoregressive; AR: p) และรูปแบบการเคลื่อนที่
ของคาคลาดเคลื่อน (moving average; MA: q) โดยสามารถเลือกใชวิธีการถดถอยเชิงเสนอยางงาย 
(simple least square) แตสามารถที่จะใชวธีิการถดถอยแบบไมเปนเชิงเสน (nonlinear) ไดเพื่อสราง
ความสัมพันธของสมการที่จะสามารถนําไปใชในการพยากรณหากรูปแบบความสัมพันธนั้นเปน
รูปแบบที่มีความเหมาะสมทีสุ่ด 
   3.   การตรวจสอบแบบจําลอง (Diagnostics) เมื่อกําหนดรูปแบบและประมาณ
คาพารามิเตอรในแบบจําลองจะตองตรวจสอบทุกครั้งวารูปแบบที่กําหนดนั้นมีความเหมาะสมจริง
หรือไม การตรวจสอบสามารถจะทําไดหลายวิธี ยกตัวอยางเชน การพิจารณาคอเรลโลแกรมของ 

อัตสหสัมพันธของกลุมตัวอยาง (ρk) แตอยางไรก็ตาม Gujarati ไดเสนอการทดสอบวิเคราะหความ
เหมาะสมของแบบจําลองโดยใชการทดสอบของ Box-pierce ซ่ึงแสดงไดโดยใช   Q-statistic  ดังใน
สมการ 
 

Q-statistic  =     n∑
=

m

1k

2
kρ                                                        (3.23) 

กําหนดให        n     คือ จํานวนของขอมูล 
m    คือ  คา lag length 

 
  จากสมการ คา Q-statistic ของแบบจําลองไมแตกตางกัน นั้นจะพบวามกีารแจก
แจงเปนแบบ chi-square ที่มีดีกรีเทากับ m ซ่ึงอยูภายใตขอสมมุติฐานวาง   สมมติฐานวาง คือคา

ความคลาดเคลื่อนที่ไดจากการประมาณมลัีกษณะเปน white noise  หรือ et  มีการกระจายแบบปกติ 

(normal distribution) มีคาเฉลี่ยเทากับ 0 และมีคาความแปรปรวนเทากบั  σ2I[et∼NID(0,σ2I)]  

แสดงวา  et มีลักษณะปราศจากอัตสหสัมพันธ   (autocorrelation)   ดังนั้นหากตรวจสอบพบวา
แบบจําลองนัน้ปราศจากอัตสหสัมพันธแลว จะใชแบบจําลองนั้นในการพยากรณตอไป แตหาก
แบบจําลองนัน้ไมเหมาะสมตองทําตามขั้นตอนที่ 1 เพื่อกาํหนดรูปแบบจําลองใหม 
  4.  การพยากรณ (Forecasting)      เมื่อไดแบบจําลองที่เหมาะสมภายหลังจากการ
วิเคราะหความถูกตองแลว ก็สามารถนําแบบจําลองใชในการพยากรณ แตเนื่องจากการพยากรณ
ขอมูลไปขางหนานัน้จะตองใชแบบจําลองที่ใหคาประมาณที่แมนยําทีสุ่ด 
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 ดังนั้นการพยากรณจึงตองมกีารทดสอบแบบจําลองโดยการแบงการพยากรณออกเปน 3 
ชวง คือ ชวง historical forecast อันเปนการพยากรณตั้งแตอดีตจนถึงชวงเวลาที่พจิารณา (T2) การ
พยากรณชวง ex-post forecast  คือการพยากรณโดยการตดัขอมูลออกมาสวนหนึ่งแลวทําการ
พยากรณแลวเปรียบเทียบขอมูลจริงกับขอมูลที่ไดจากการพยากรณ โดยพิจารณาคา root mean 
square error (RMSE) และ Theil’s inequality coefficient (TIC) และคา Akaike information 
criterion (AIC) จะพิจารณาคาสถิติทั้งสามคาที่มีคานอยที่สุดซึ่งไดจาการทําการพยากรณเมื่อเลือก
รูปแบบจําลองที่ดีที่สุดแลวจงึนําแบบจําลองนั้นมาทําการพยากรณแบบ ex-ante forecast ซ่ึงเปนการ
พยากรณขอมูลไปขางหนาดงัรูป 
 
     historical forecast   ex-post forecast    ex-ante forecast 
    
      
         T1                                            T2                                            T3                                    Time 
            (ปจจุบัน) 

รูป 3.2  แสดงชวงเวลาทีใ่ชในการพยากรณ 
ที่มา : Pindyck and Rubinfeld (1997) 

 

 
3.2 ระเบียบวิธีวิจัย 
  การพยากรณราคาสัญญาลวงหนาแปงมนัสําปะหลังประเภทสตารช ช้ันพิเศษโดยวิธีอารี
มา เปนการนําเอาขอมูลอนุกรมเวลามาหารปูแบบแบบจําลองที่ดีที่สุดมีขั้นตอนดังนี ้

1. การทดสอบความนิ่งของขอมูล (unit root test) เพื่อทดสอบวาราคาสัญญาลวงหนามี
ลักษณะนิ่งหรือไม  
 2.  การกําหนดลําดับขั้น P,Q ในแบบจําลอง  (identifying the dependence order of model) 
ขั้นตอนนี้คือการระบุวาแบบจําลองนี้ควรจะมี autoregressive, p เทาใด differencing, d  ที่ลําดับ
เทาใด  และ moving average, q เทาใด  โดยพิจารณาจาก ACF และ PACF  
 3.  การประมาณคาพารามิเตอร (parameter estimation) เมื่อพิจารณา  ACF และ PACF แลว
ใหสรางสมการแบบจําลองที่มีความเหมาะสม ARIMA(p,d,q) 

4. การตรวจสอบความถูกตอง (diagnostics) การตรวจสอบความถูกตองเพื่อหาแบบจําลอง
ที่เหมาะสมโดยการนําแบบจาํลองที่เลือกไวมาพิจารณาคา Q-Statistic คา AIC และคา SBC วา
สมการแบบจําลองใดสามารถแทนขอมูลเบื้องตนไดดีทีสุ่ด 
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5. การพยากรณ (forecasting) การพยากรณจะทําไดทั้งแบบจุด (point forecast) และแบบ
ชวง (interval forecast) ซ่ึงจะทําการแบงการพยากรณออกเปน 3 ชวงไดแก ชวง historical forecast 
ชวง ex-post forecast และชวง ex-ante forecast 
 เมื่อไดพิจารณาแบบจําลองโดยเลือกเอาแบบจําลองที่ดีที่สุดที่สามารถเปนตัวแทนขอมูล
เบื้องตนไดแลวก็นําแบบจําลองที่ไดไปใชในการประมาณคา ณ เวลาตอไปได 
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