
 
 

บทที่ 4 
ระเบียบวิธีการศึกษา 

 
เนื่องจากขอมูลที่นํามาใชในการศึกษาเปนขอมูลอนุกรมเวลา ซ่ึงในการวิเคราะหขอมูลที่

เปนอนุกรมเวลา ( time series ) ส่ิงที่เราจําเปนตองพิจารณาก็คือขอมูลนั้นเปนขอมูลที่เปนลักษณะ
นิ่งหรือไม เพราะขอมูลอนุกรมเวลาที่จะสามารถนําไปวิเคราะหจะตองมีลักษณะนิ่งซึ่งหากไมทํา
การตรวจสอบจะทําใหเกิดปญหา non – stationary ได 

 ในการศึกษาครั้งนี้ผูเขียนไดใชวิธีการวิเคราะหขอมูลแบบ GARCH ซ่ึงเปนเครื่องมือที่ใช
วิเคราะหขอมูลที่ความแปรปรวนของพจนความคลาดเคลื่อนมีลักษณะไมคงที่ในการหาผลกระทบ
ของความผันผวนของตัวแปรทางเศรษฐกิจมหภาคที่มีตอความผันผวนของการสงออก และการ
ลงทุนโดยตรงจากตางประเทศ   

 ขั้นตอนในการวิเคราะหขอมูล 
 

1) ใชแบบจําลอง GARCH หาคาความผันผวนของปจจัยทางเศรษฐกิจมหภาค เพื่อ
นํามาเปนตัวแปรในการศึกษาผลกระทบที่เกิดขึ้นในความผันผวนของการสงออก
และการลงทุน 

 
2) ทําการทดสอบ Unit Root Test ดวยวิธีของ Dickey and Fuller เพื่อทดสอบระดับ

ความนิ่งของขอมูล 
 
3) ทําการทดสอบปจจัยที่สงผลกระทบตอความผันผวนของตัวแปรในแบบจําลองโดย

ใช GARCH 
4.1 การทดสอบ  Unit  Root 

กอนอื่นเราตองทดสอบกอนวา  ตัวแปรที่อาศัยขอมูลอนุกรมเวลาที่เราใชมีลักษณะนิ่ง  
(Stationary)  หรือไม  โดยที่เรานิยามความหมายของคําวา  “นิ่ง”  ไวดังนี้ 
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 กระบวนการเฟนสุม  ( tX )  จะถูกเรียกวา  “นิ่ง”  (Stationary)  ถา 
 1.   Mean  :  =)( txE   constant  μ=  
 2.   Variance  :  =)( txV   constant  2σ=  
 3.   Covariance  :  μσμμ −=−−= ++ kkttktt xxExxCOV ))((),(  
 
 ซ่ึงถาคาเฉลี่ย  (Means)  และความแปรปรวนมีคาคงที่เมื่อเวลาเปลี่ยนไป  ในขณะที่คาความ
แปรปรวนรวมเกี่ยว  (Covariance)  ระหางสองคาบเวลาขึ้นอยูกับชองวาง  (Gap)  ระหวางคาบเวลา
เทานั้นไมไดขึ้นอยูกับเวลาที่เกิดขึ้นจริง  จะเรียกไดวา  ตัวแปรนั้นมีลักษณะนิ่ง  แตถาหากเงื่อนไข
ใดเงื่อนไขหนึ่งไมเปนไปตามที่กลาวมา  กระบวนการเฟนสุมดังกลาว  จะถูกเรียกวา  มีลักษณะ  
“ไมนิ่ง”  (Non-Stationary) 
 ในการทดสอบวาตัวแปรแตละตัวมีลักษณะนิ่งหรือไมนั้น  เราใชวิธีการทดสอบที่เรียกวา  
Unit root  การทดสอบ  Unit Root  หรือ  อันดับความสัมพันธของขอมูล  (Orders of Integration)  ที่
นิยมใชกันอยูในปจจุบันมีอยู  2  วิธี  คือ 
 1) วิธีการทดสอบของ  Dickey and Fuller (1979, 1981)  เนื่องจากวิธีการทดสอบของ  
Dickey and Fuller (1979, 1981)  มักจะนิยมประยุกตใชกับนักศึกษาที่มีจํานวนขอมูลไมมากนัก  
(Dejong et al. 1992)  โดย  Dickey and Fuller (1979, 1981)  ไดเสนอวิธีทดสอบ  Unit Root  ไว  2  
วิธี  คือ  การทดสอบ  DF  (Dicky-Fuller (DF) test)  และการทดสอบ  ADF  (Augmented Dicky-
Fuller (ADF) test)  ซ่ึงทั้งสองมีลักษณะคลายกัน  เพียงแตการทดสอบ  ADF  จะสามารถทดสอบคา  
Unit Root  ไดดีกวาโดยเฉพาะอยางยิ่งในกรณีที่  ตัวแปรสุม มีความสัมพันธกันในอันดับที่สูงขึ้น  
(Higher-order Autoregressive Moving Average Processes) 
 2) วิธีการทดสอบของ  Phillips and Perron (1988)  :  เปนอีกวิธีหนึ่งในการทดสอบ  
Stationary  ของตัวแปร 
 การทดสอบ  Unit Root  แบบ Dickey and Fuller (1979) 
 วิธีที่ใชกันอยางแพรหลายที่เสนอโดย  Dickey and Fuller (1979)  คือ  สมมติวามีคาสังเกต  

n  คา  ดังนี้  nXXX ...,,, 21   ซ่ึงคาสังเกต ณ เวลาปจจุบัน  อธิบายไดในเทอมของคาสังเกตในอดีต
หนึ่งหนวยเวลายอนหลัง  และตัวรบกวนสุม ณ เวลาปจจุบัน  เรียกวา  กระบวนการ  First-Order 
Autoregressive : AR(1)  ดังนี้ 
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  ttt xx ερ += − )( 1   ;   t  =  1, 2, …   (4.1) 
 
 เมื่อ ρ  =   จํานวนจริง 
  { }tε  =   ลําดับของตัวรบกวนสุมที่เปนอิสระจากกัน  โดยมีการแจกแจงแบบปกติ
ที่มีคาเฉลี่ยเทากับ  0  และความแปรปรวน  คือ  tεσ (2 ~ )),0( 2σNID  
 
 โดยมีสมมติฐานที่ใชในการทดสอบ  ดังนี้ 
 
  0H  : ρ  =   0 (Non-stationary) 
  1H  : ρ  <   0 (Stationary) 
 
 นั่นคือ  ถายอมรับ  0H   แสดงวา  อนุกรมเวลามีคุณสมบัติ  “ไมนิ่ง”  (Non-stationary)  
และความแปรปรวนของ  2σtX t =    กรณีนี้  เรียกวา  Random Waik  ซ่ึงสามารถแปลงใหมี
คุณสมบัติ  stationary  ดวยการหาผลตาง  ถาปฎิเสธ  0H   แสดงวา  tX   จะลูเขาหาอนุกรมเวลาที่มี
คุณสมบัติ  Stationary  (เมื่อ  t  เพิ่มขึ้นอยางไมมีที่ส้ินสุด) 
 ถาการทดสอบครั้งแรก  พบวา  ตัวแปร  tx   มีลักษณะเปน  Non-stationary  สามารถทําการ
ทดสอบตอมาในรูปแบบผลตาง  ( txΔ )  ซ่ึงลักษณะคลายสมการที่  (4.1)  ดังนี้ 
 
  ttt xx εθ +=Δ − )( 1   (Random Walk Process)           (4.2) 
 
  ttt xx εθα ++=Δ − )( 1   (Random Walk with Drift)          (4.3) 
 
  ttt xtx εθβα +++=Δ − )( 1  (Random Walk with Drift and Time Trend) (4.4) 
 
 โดยที่  θρ += 1   หรือ  1−= ρθ  และ  t  =  เวลา 
 
 ซ่ึงจากทั้ง  3  สมการขางตน  นํามาทดสอบ  โดยมีสมมติฐานวา 
 
  0H  : θ  =   0 (Non-stationary) 
  1H  : θ  <   0 (Stationary) 



  
50 

 วิธีการดูวา  Xt  จะมี  Unit root  หรือไม  โดยการเปรียบคาสถิติ  t  (t-statistic)  ที่คํานวณได
กับคาที่เหมาะสมที่อยูในตาราง  Dickey-Fuller  (Dickey-Fuller table)  ซ่ึงวิธีการนี้เรียกวา  เปนการ
ทดสอบ  DF (Dickey-Fuller Test) 
 สวนอีกวิธีเปนการทดสอบ  ADF  (Augmented Dickey-Fuller Test)  โดยการแปลงสมการ
ที่  (4.2), (4.3),  (4.4)   ใหถูกแทนที่ดวยกระบวนการเชิงอัตถดถอย  (Autoregressive Process)  โดย
การเพิ่มตัวแปรในรูป  Lag  เขาไปเปนตัวแปรอธิบายตัวหนึ่ง  เพื่อไมใหเกิดปญหาเรื่อง  
Autocorrelation  ของตัวรบกวนสุม  เนื่องจากจํานวน  Lagged Difference Term  ที่จะนํามารวมใน
สมการนั้นจะมีมากพอที่จะทําใหพจนคาความคลาดเคลื่อน  (Error Terms)  มีลักษณะเปน  Serially 
Independent  จะไดเปนสมการที่  (4.5), (4.6), (4.7)  ดังนี้ 
 

  ∑
=

+Δ+=Δ −−

p

i
tittt xxx

1
1 εφθ      (4.5) 

 

  ∑
=

+Δ++=Δ −−

p

i
tittt xxx

1
1 εφθα     (4.6) 

 

  ∑
=

+Δ+++=Δ −−

p

i
tittt xxtx

1
1 εφθβα     (4.7) 

 
 โดยที่ p   คือ   ความลาชาที่เหมาะสม  (Optimal Lag)  หรือจํานวนตัวแปรในรูป lag  ที่มี
ความเหมาะสม  ที่ทําใหตัวรบกวนสุมในสมการไมเกิดปญหา  Autocorrelation 
 และเมื่อนําเอาการทดสอบ  DF  มาใชกับสมการขางตน  (4.5)-(4.7)  เราจะเรียกวาเปน  การ
ทดสอบ  ADF  โดยคาสถิติทดสอบ  ADF  จะมีการแจกแจงเสนกํากับ  (Asymptotic Distribution)  มี
ลักษณะเหมือนกับสถิติ  DF 
 ดังนั้นในการทดสอบ  Unit root  ทําใหเราทราบลักษณะความนิ่งของตัวแปร  ถาตัวแปรมี
ลักษณะไมนิ่ง  ก็พยายามหา  Order of Integration  ในลําดับที่ทําใหตัวแปรมีลักษณะนิ่ง  เพื่อนําไป
ทดสอบในขั้นถัดมา 
 ในการศึกษาครั้งนี้จะใชทดสอบ  Unit Root  ที่นําเสนอโดย  Dickey and Fuller (1979)  ซ่ึง
เปนการทดสอบแบบ  ADF test  โดยสมการที่ใชในการทดสอบครั้งนี้  คือ  สมการที่  (4.5)-(4.7)  ตัว
แปรที่ใชในการทดสอบความนิ่ง  (Stationary)  สามารถนํามาทดสอบในขั้นตอไป  ดวย GARCH ได
อยาง 
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4.2 แบบจําลองที่ใชวิเคราะหความแปรปรวน 
 
1 ) แบบจําลอง  Autoregressive  Conditional  Heteroscedasticity  (ARCH) 
ในการวิเคราะหอนุกรมเวลาสวนใหญแลวจะมีการกําหนด  stochastic  variable  ใหมี

ความแปรปรวนคงที่  (homoscedastic)  ซ่ึงในการประยุกตใชกับบางขอมูลนั้นคาความแปรปรวน
ของคาความคาดเคลื่อนที่เกิดขึ้นในอดีต  และในบางงานศึกษาเชน  แบบจําลองเงินเฟอ  อัตรา
ดอกเบี้ยหรือผลตอบแทนจากตลาดหลักทรัพย  และในบางคาบเวลาจะมีคาความผันผวนสูง  (มีคา
ความคาดเคลื่อนที่มีขนาดใหญ)  ตามดวยคาบเวลาที่มีคาความผันผวนต่ํา  (มีคาความคาดเคลื่อนที่มี
ขนาดเล็ก)  สรุปไดวาคาความแปรปรวนของคาความคาดเคลื่อนจากการถดถอย  จะขึ้นอยูกับคา
ความผันผวนของความคาดเคลื่อนในอดีตที่ผานมา  (Enders, Walter, 1995) 
 ความเปนไปไดในการหาคาเฉลี่ย  และคาความแปรปรวนของอนุกรมเวลาพรอมกันนั้นซึ่ง
ในขั้นตนนั้นการพยากรณอยางมีเงื่อนไข  จะมีความแมนยําเหนือกวาการพยากรณอยางไมมีเงื่อนไข
อยางมาก  ดังนั้นแบบจําลอง  Autoregressive  Moving  Average  (ARMA)  สามารถแสดงไดดัง 
สมการ  (4.8) 
 
  ttt xaax ε++= −110                  (4.8) 
 
 พยากรณอยางมีเงื่อนไขของ  xt+1  ดังสมการ  (4.9) 
 
  ttt xaaxE 101 +=+                  (3.9) 
 
 ถาใชคาเฉล่ียอยางมีเงื่อนไขพยากรณ  xt+1  ดังนั้นคาความคาดเคลื่อนของความแปรปรวน
อยางมีเงื่อนไขพยากรณดังสมการ  (4.10) 
 
  ( )[ ] 22

1
2

1101 σε ==−− ++ tttt ExaaxE                (4.10) 
 
 ถาเปลี่ยนไปใชพยากรณอยางไมมีเล่ือนไขแลว  ผลที่ใชเปนคาเฉลี่ยในชวงระยะยาว

ตามลําดับ  {xi}  ซ่ึงเทากับ  
( )1

0

1 a
a
−

  จะไดคาความคาดเคลื่อนของการพยากรณอยางมีเงื่อนไขดัง

สมการ  (4.11) 
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1

2

1 a−
=

σ                (4.11) 

 

 เมื่อ  ( )2
11

1
a−

  >1  คาความแปรปรวนที่ไดจากการพยากรณอยางมีมีเล่ือนไขจะสูงกวา

แบบมีเงื่อนไข  ดังนั้นในการพยากรณอยางมีเงื่อนไขจึงมีความเหมาะสมกวา  ในลักษณะเดียวกันถา
ความแปรปรวนของ  { }tε   ไมเปนคาคงที่  จะสมารถประมาณคาแนวโนมของการเปลี่ยนแปลง
ความแปรปรวนโดยใช  ARMA  model  อธิบายโดยให  { }tε̂   แทนสวนที่เหลือ  (residuals)  ที่ได
จากการประมาณจากสมการ  (4.11)  ดังนั้นคาความแปรปรวนอยางมีเงื่อนไข  (conditional  
variance)  ของ  xt+1  จะไดสมการ  (4.12) 
 

  ( )[ ]( 2
1011 ttttt xaaxExxVar −−=

++
 

 2
1+= ttE ε                  (4.12) 

 
 และจากที่ให  2

1+ttE ε   เทากับ  2
1+tσ   แสดงวาคาความแปรปรวนอยางมีเงื่อนไขไมใช

คาคงที่และจะไดแบบจําลองในการประมาณคาสวนที่เหลือ  ดังสมการ  (4.13) 
 

tqtqtt v++++=
−− εεε ααα ˆˆˆ 22

110
2 ...               (4.13) 

 
 เมื่อ vt   =  กระบวนการ  White  Noise 
 
 ถาคาของ  qααα === ...21   =  0  คาความแปรปรวนจากการประมาณจะเทากับ

คาคงที่  0α   อีกนัยหนึ่ง  คือ  คาความแปรปรวนอยางมีเงื่อนไขของ  xt  จะมีการเปลี่ยนแปลง
สอดคลองกับสมการที่  (4.13)  ดังนั้นสมารถใชสมการที่  (4.13)  ในการพยากรณคาความแปรปรวน
อยางมีเงื่อนไขที่เวลา  t+1  ดังสมการ  (4.14) 
 

εεεε αααα ˆˆˆˆ 2
1...

2
11

2
10

2

1 qtqttttE −+−+
++++=              (4.14) 
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 จากที่กลาวมาในสมการ  (4.13)  เรียกวา  Autoregressive  Conditional  Heteroscedasticity  

(ARCH)  model  และสมการที่  (4.14)  เปน  ARCH  (q)  คา  ε̂ 2

1tE t+
  หรือ  2

1+tσ   จะ

ประกอบดวย  2  องคประกอบ  คือคาคงที่และความผันผวนใสคาบเวลาที่ผานมา  ซ่ึงเขียนไดเปน
สวนเหลือกําลังสองของคาบในอดีต  (ARCH  term)  สวนคาสัมประสิทธิ์  qααα === ...21   

สามารถหาคาไดโดยใชวิธี  Maximum  Likelihood 
 

2 ) แบบจําลอง  Generalized  Autoregressive  Conditional  Heteroscedasticity  
(GARCH) 
 แบบจําลอง GARCH  model เปนแบบจําลองที่ถูกพัฒนาขึ้นจากแบบจําลอง ARCH  model  
(Bollerslev,  1986)โดยมีขั้นตอนคือใหคาความคาดเคลื่อนจากกระบวนการดังสมการ  (4.15) 
 

                                 ttt hV=ε                             (4.15) 
 
โดยที่คาความแปรปรวนของ 12 == vtV σ  

 

และ  ∑∑
==

−− +=
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 เมื่อ  { }tV   คือ  กระบวนการ  White  Noise  ที่เปนคาอิสระจากเหตุการณในอดีต  ( )it−ε   
คาเฉลี่ยอยางมีเงื่อนไขและไมมีเล่ือนไขของ  tε   จะมาจาก  ht  ในสมการ  (4.16) 
 GARCH  (p,q)  นั้นใชกระบวนการ  Autoregressive  และ  Moving  Average  ในการหา  
heteroscedastic  variance  ดังสมการ  (4.17) 
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 ถากําหนดให  p=0  และ  q=1  จะไดเปน  ARCH  (1)  หรือถาคา  iβ   ทั้งหมดที่คาเปน  0  
แบบจําลอง  GARCH  (p,q)  จะเทียบเทากับแบบจําลอง  ARCH  (q)  คุณสมบัติที่สําคัญของ
แบบจําลอง  GARCH  คือความแปรปรวนอยางมีเงื่อนไขของการรบกวน  (disturbances)  ของคา  xt  
สรางขึ้นมาจากกระบวนการ  ARCH  คาสหพันธในตัวเอง  (autocorrelation  function  หรือ  ACF)  
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ซ่ึงเปนสหพันธระหวางตัวแปรสุมที่หนวยเวลาหางกันของกระบวนการเดียวกัน  และสหพันธใน
ตัวเองสวนยอย  (partial  autocorrelation  function  หรือ  PACF)  ของสวนเหลือ  ควรจะบงบอกถึง  
White  Noise  และคาสหพันธในตัวเองของสวนที่เหลือกําลังสอง  (squared  residuals)  นํามาใช
ระบุถึงลําดับของกระบวนการ  GARCH 

 
 


