
 
  บทที่ 3 

กรอบทฤษฎแีละระเบียบวิธีวิจัย 
 
3.1 ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 
 วิธีการศึกษานีจ้ะหารูปแบบจําลองที่เหมาะสมในการประมาณราคาตัว๋สัญญาลวงหนาใน
ตลาดลวงหนาสินคาเกษตรโดยวิธีของ Box and Jenkins โดยใชขอมูลอนุกรมเวลา และตองใช
ขอมูลอนุกรมเวลาที่มีลักษณะนิ่ง (stationary) โดยการศกึษาตองทําการทดสอบ unit root กอนที่จะ
หารูปแบบจําลองที่เหมาะสมโดยวิธีอารีมาเพื่อใหคาความคลาดเคลื่อนจากการพยากรณลดลง 
      

3.1.1 แนวคิดการพยากรณขอมูลอนุกรมเวลา 
          การพยากรณตัว๋สัญญาลวงหนาในตลาดลวงหนาสินคาเกษตร โดยกําหนดรูปแบบ
ใหกับอนุกรมเวลาเพื่อพิจารณาความมีเสถยีรภาพของราคาวามีอิทธิพลของแนวโนมและฤดูกาลเขา
มาเกี่ยวของกบัสินคาที่ตองการศึกษาหรือไม รวมทั้งนํารูปแบบของสมการที่ไดทําการวิเคราะห
อนุกรมเวลาแลวจึงนํามาทํานายราคาสินคาที่ศึกษาไปลวงหนาเพื่อทําการพยากรณ โดยกําหนด
แบบจําลองอนุกรมเวลาในรูปแบบ ARIMA Model โดยวิธีการของ Box – Jenkins นั้นเปนวิธีการ
พยากรณที่มีความถูกตองและเหมาะสมกวาวิธีอ่ืนในการพยากรณระยะสั้น สามารถพิจารณาไดจาก
ความนิ่ง (stationary) ของคาเฉลี่ย ความแปรปรวนและความแปรปรวนรวมของขอมูลอนุกรมเวลา 
ดังตอไปนี ้
 

   คาเฉลี่ย       :   E(Xt)   =   Constant   =   µ                                                   (3.1) 
   คาความแปรปรวน   :   V(Xt)   =   Constant   =   σ2                                            (3.2)      
  คาความแปรปรวนรวม   :   Cov(Xt,Xt+k)   =   E(Xt-µ)(Xt+k-µ)   =   σ-µ                 (3.3)                         
 

 ดังนั้นสามารถสรุปไดวา หากขอมูลอนุกรมเวลานั้นมีลักษณะนิ่ง (stationary ) จะมีคาเฉลี่ย 
ความแปรปรวนและความแปรปรวนรวม (จากสมการที่ 3.1, 3.2 และ 3.3) มีคาที่คงที่ ณ ทุกๆ เวลาที่
เปล่ียนแปลงไป ซ่ึงสามารถทดสอบขอมูลวามีลักษณะทีค่วามนิ่งหรือไม จากการทดสอบ unit root                                    
 วิธีการของ Box – Jenkins เปนการหารปูแบบที่เหมาะสมใหกับอนกุรมเวลาโดยการใชคา 
Autocorrelation Function (ADF) และคา Partial Autocorrelation Function (PADF) เปนหลักในการ
พิจารณา รูปแบบที่ใชเลือกจะอยูในกลุมของรูปแบบ Integrated Autoregressive-Moving Average 
order p and q อารีมา (p, d, q ) ซ่ึงเปนรูปแบบที่กําหนดวาคาพยากรณในอนาคตเปนคาที่ไดจากการ
สังเกตหรือการพยากรณลวงหนาและความคลาดเคลื่อนของการพยากรณลวงหนา โดยเปนการรวม 
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สวนของรูปแบบ AR (p) และ MA (q) เขาดวยกัน โดยที่รูปแบบ AR (p) หมายถึงรูปแบบที่แสดงวา
คาสังเกต Xt จะขึ้นอยูกับคา Xt-1, Xt-2, Xt-3,….., Xt-p หรือคาสังเกตที่เกิดขึ้นกอนหนา p คา สวน
รูปแบบMA (q) หมายถึงรูปแบบที่แสดงวาคาสังเกต Xt จะขึ้นอยูกับคาคลาดเคลื่อน et-1, et-2, et-3,….., 
et-q หรือคาคลาดเคลื่อนที่เกดิขึ้นกอนหนา q คา  
 
 3.1.2 การทดสอบความนิ่งของขอมูล (unit root test) 
                       แนวคดิการทดสอบ Unit Root (Gujarati, 2003) สามารถทําไดโดยใชการทดสอบ DF 
(Dicky-Fuller test) (Dicky and Fuller, 1981) และการทดสอบ ADF (augmented Dicky-Fuller test) 
(Said and Dickey, 1984) ซ่ึงมีสมมุติฐานวาง (null hypothesis) ของการทดสอบ DF  คือ 
 H0  : ρ = 1 จากสมการ (3.4) ดังนี ้
 

Xt = ρ Xt-1 + εt                  (3.4) 
 

 ซ่ึงเรียกวาการทดสอบ unit root โดยถา |ρ| < 1  แสดงวาขอมูล Xt จะมีลักษณะนิ่ง 
(stationary) แตถา ρ = 1 แลวขอมูล Xt จะมีลักษณะไมนิ่ง (nonstationary) นอกจากนี้การทดสอบนี้
สามารถทําไดอีกทางหนึ่งซึ่งคลายกับสมการ (4) กลาวคือ 
 

∆Xt = θXt-1 + εt                 (3.5) 
 

 สมมติฐานวาง(null hypothesis) ของการทดสอบคือ H0 : θ = 0 และ Ha : θ < 0  โดย              
ρ = ( 1+θ ) ซ่ึงถา θในสมการ(3.5) มีคาเปนลบ แสดงวา ρ < 1 (ρ จากสมการ(3.4)) ดังนั้น
สามารถจะสรุปไดวาถาปฏิเสธ H0:θ = 0 หรือยอมรับ Ha:θ < 0 หมายความวา Xt มีลักษณะนิ่ง และ
มี integration of order zero (Charemza and Deadman, 1992 ) ในทางตรงขาม ถายอมรับ H0 : θ = 0 
ได จะหมายความวา Xt มีลักษณะไมนิ่ง โดยการพิจารณาคาสถิติDF เปรียบเทียบคาวกิฤต 
MacKinnon (MacKinnon critical values) (Gujarati, 2003) หรือคาวิกฤตจากตาราง Dickey-Fuller 
(Enders, 1995) โดยถา Xt มีแนวเดินเชงิสุมซึ่งมีความโนมเอียงทั่วไปรวมอยูดวย (random walk 
with drift) สามารถเขียนแบบจําลองไดดังสมการที่ (3.6) และถามีแนวโนมตามเวลาเชิงเสนรวมอยู
ดวย (linear time trend) จะไดแบบจําลองดงัสมการที่ (3.7) ตามลําดับ 
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∆Xt = α + θXt-1 +  εt                          (3.6) 
∆Xt = α + βt + θXt-1 + εt                         (3.7) 
  

อยางไรก็ตามคาวิกฤติ (critical value)จะไมเปล่ียนแปลง หากสมการที ่ (3.5) , (3.6) , (3.7) 
มีกระบวนการเชิงอัตถดถอยเขามาเกี่ยวของแลว ซ่ึงเรียกวา การทดสอบโดยวิธี ADF (augmented 
Dickey – Fuller (ADF test) โดยไดสมการเปนดังนี้  

 

                          ∆ 1-tX  = θ 1-tX + 1t

ρ

1i
∆Xφ −

=
∑ + εt                            (3.8) 

                        ∆ 1-tX  = α + θ 1-tX  + 1t

ρ

1i

∆Xφ −
=
∑  + εt                               (3.9) 

                        ∆ 1-tX  = α + βt + θ 1-tX + 1t

ρ

1i

∆Xφ −
=
∑ + εt            (3.10) 

 
ซ่ึงคาสถิติที่ไดจากการทดสอบ ADF  มีการแจกแจงเชิงเสนกํากับ (asymptotic distribution) 

เหมือนกับสถติิ DF  ดังนั้นก็สามารถใชคาวิกฤติ ในการพิจารณาแบบเดียวกัน(Gujarati, 2003 ) และ
ใช F (F-test) ในการทดสอบวาแบบจําลองที่เหมาะสมนัน้มีจุดแกนและแนวโนมเวลาหรือไม สวน
ในการเลือก lag length ที่เหมาะสมนั้นจะใชวิธี Serial Correlation LM test เพื่อหา lag length ที่มีคา 
probability มากที่สุด จึงจะถือวาคา lag นั้นมีความเหมาะสม 

เมื่อพิจารณาการตรวจสอบแลววาอนกุรมเวลาที่ศึกษาไมมีลักษณะนิ่ง จะตองแปลงใหมี
ลักษณะนิ่งเสยีกอน หลังจากนั้นจึงทาํตามวิธี Box-Jenkins ตอไป 

 
 3.1.3  แบบจําลองการพยากรณ โดยวิธี Box – Jenkins 

             การพยากรณอนกุรมเวลาโดยวิธี Box – Jenkins ในรูปแบบ อารีมา (p, d, q) ตอง
พิจารณาวาอนกุรมเวลาเปน stationary series หรือไม โดยพิจารณาจาก 

1)       คาเฉลี่ย E(Xt) คงที่ สําหรับทุกคาของ t หรือไมจะทําไดโดยการแบงอนุกรมเวลา 
ออกเปนสวนๆ แลวหาคาเฉลี่ยของอนุกรมเวลาแตละสวน ถาคาเฉลี่ยแตละสวนยอยไมแตกตางกัน
มากจะสรุปวา E(Xt) คงที่ 

2) คาความแปรปรวน V(Xt) คงที่ สําหรับทุกคาของ t หรือไมจะทําไดโดยการแบง
อนุกรมเวลาออกเปนสวนๆ แลวหาคาความแปรปรวนของอนุกรมเวลาแตละสวน ถาคาแปรปรวน
แตละสวนยอยไมแตกตางกนัมากจะสรุปวา V(Xt) คงที่ 

3)  พิจารณาแนวโนมและปจจยัฤดูกาล ดวยการวาดกราฟอนุกรมเวลาในกรณีที่มี
แนวโนมและปจจัยฤดกูาลมักจะเห็นไดชัดเจนไดจากรูปที่เรียกวาคอเรลโรแกรม (Correlogram) 
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4) พิจารณาคอเรลโลแกรม ของสัมประสิทธิ์สหสัมพันธของตัวอยาง (rk) กรณทีี่
อนุกรมเวลาเปนแบบ stationary จะมีคาลดลงคอนขางเร็ว เมื่อ k มีคาเพิ่มขึ้นมาก ดงันั้น ถาคาสัม
ประสิทธสหสัมพันธ (rk) มีคาลดลงคอนขางชาจะเปนขอสังเกตวาอนกุรมเวลาชุดนีม้ีแนวโนม แต
ถาคาสัมประสิทธสหสัมพันธ (rk) มีคาลดลงคอนขางชา และมีคาคอนขางสูงที่ k = L, 2L, 3L จะ
เปนขอสังเกตวาอนุกรมเวลาชุดนี้มีแนวโนมและอิทธิพลของฤดูกาล และถาการเคลื่อนไหวของคา
คอเรลโลแกรมของคาสัมประสิทธสหสัมพันธ (rk) มีลักษณะคลายลูกคล่ืน โดยคล่ืนจะครบรอบ
ภายใน 2 ชวงเวลา แสดงวาอนุกรมเวลามีอิทธิพลของฤดูกาลเขามาเกี่ยวของ 
 เมื่อพิจารณาจากการตรวจสอบแลวพบวาอนุกรมเวลาทีศ่ึกษาไมเปน stationary ดังนั้น
กอนที่จะทําการกําหนดรูปแบบใหกับอนุกรมเวลาที่ไมเปนstationary จะตองแปลงอนุกรมเวลาให
เปน stationary เสียกอน โดยหาผลตางสําหรับอนุกรมเวลาที่มีแนวโนม ถาอนุกรมเวลาที่มีอิทธิพล
ฤดูกาลใหหาผลตางฤดูกาลจนไดอนกุรมเวลาที่เปน stationary ถาอนุกรมเวลามีทัง้แนวโนมและ
อิทธิพลฤดูกาลใหหาผลตางฤดูกาลไดอนกุรมเวลาที่เปน stationary แตถาอนุกรมเวลามีความ
แปรปรวนไมคงที่ใหแปลงอนุกรมเวลาเดมิ โดยการหาลอการิซึม Z = ln(Xt) จนกวาจะไดอนกุรม
เวลาใหม ที่มคีวามแปรปรวนคงที่จากอนกุรมเวลาใหมเปน stationary series แลวจงึทําตามขั้นตอน
ของ Box – Jenkins ตอไป  
 
 ขั้นตอนของ Box-Jenkins  ประกอบดวย 4 ขั้นตอน ดังนี้ ขั้นตอนที่หนึ่ง คือการกําหนดรูป
แบบจําลอง (model identification) ขั้นตอนที่สอง คือ การประมาณคาพารามิเตอร (parameter 
estimation) ขั้นตอนที่สามคือ วิเคราะหความถูกตอง (diagnostic checking) และขั้นตอนสุดทายคอื
การพยากรณ (forecasting) ตามลําดับดังรูปที่ 3.1 
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รูปที่ 3.1  แสดงขั้นตอนการพยากรณโดยวธีิ Box and Jenkins 
 

 1)  การกําหนดรูปแบบจําลอง (identification) ใหกับอนกุรมเวลาที่มีลักษณะนิ่ง (stationary 
series) เปนการหารูปแบบ ARMA (p,q) ที่คาดวาจะเหมาะสมใหกับอนกุรมเวลาโดยที่พิจารณาที ่
สหสัมพันธ (autocorrelation : ρk ) โดยที่ ρk มีคาเทากับ –1< ρk < 1 คือการวัดความสัมพันธของ
แตละชวงเวลา โดยมีชวงเวลาที่ยอนหลังไป k หนวยเวลา โดยพิจารณาเปรียบเทยีบคา 
autocorrelation (rk) ของอนุกรมเวลาตวัอยางกับคา autocorrelation (ρk) ของอนุกรมเวลาของ
ประชากรที่มชีวงเวลายอนหลังไป k หนวยเวลา ซ่ึงมีสูตรดังนี ้
 

        ρk    =    
0

k

γ
γ

                   (3.11) 
 

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

โดยที่   ρk   เปนการประมาณคาของประชากร เปนการประมาณคาทีต่องสุมมาจากตวัอยาง
ประชากร ซ่ึงจะทําไดงายและประหยัด ดงันั้นจึงไดกําหนด rk เปน autocorrelation ที่มาจากตวัอยาง
โดยมีสูตรดังนี้ 

 

1. การกําหนดแบบจําลอง 
( Model  Identification ) 

  2. การประมาณคาพารามิเตอร 
( Parameter Estimation ) 

3. การตรวจสอบความถูกตอง 
( Diagnostics  Checking ) 

เพื่อดูคาความคลาดเคลื่อนวามีลักษณะ
เปนWhite Noise หรือไม 

เปน 

ไมเปน 

4. การพยากรณ ( Forecasting ) 
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                            rk      =     
0

k

C
 C                            (3.12) 

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

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

ซ่ึงสามารถพิสูจน เปนสมการไดดังนี ้
 

                              ρk = 

n k

t tq k q
t=a

n
2

t q
t=a

(X )(X )

(X )

−

− + −

−

∑

∑
                                                 (3.13) 

 

โดยที่       Xt  =    
n

t
t=a

(X )∑  

                  q   =    จํานวนเวลาสุดทายที่ยอนหลัง 
 
 อยางไรก็ตามเนื่องจากอนกุรมเวลาจะเผชิญกับปญหาสหสัมพันธทั้งที่เกิดจากตัวตามแปร
อิสระ ที่เปนคาความลาชา (lag) ของตัวแปรตาม (autoregressive) และสหสัมพนัธของคาความ
คลาดเคลื่อน (moving average) เนื่องจาก autocorrelation function (ACF) จะใชในการอธิบาย
สหสัมพันธของคาความคลาดเคลื่อนแตไมสามารถใชอธิบายความสัมพันธของตัวแปรอิสระที่เปน
คาความลาชาของตัวแปรตาม ซ่ึง patial autocorrelation function (PACF) จะใชวดัความสัมพันธ
ดังกลาว ดังจะสามารถพิจารณาไดจากสมการ Yule-Walker (Pindyck and Rublinfeld, 1996) ดังนี ้
 

                                             ρp =  φ1ρp-1 + φ2ρp-2 + … + φpρ                                              (3.14) 
 

ถา k มากกวา p จะได 
                                

                                             ρk = φ1ρk-1 + φ2ρk-2 + … + φpρk-p                                            (3.15) 
 
 การกําหนดลําดับขั้น p , q  ในแบบจําลอง (identifying the dependence order of model) 
ขั้นตอนคือการระบุวาแบบจาํลองนี้ควรจะมี autoregressive, p เทาใด differencing,  d   ที่ลําดับ
เทาใด  และ moving average, q เทาใด  โดยพจิารณาจาก ACF และ PACF ซ่ึงใชตาราง 1  
ดังตอไปนี้พจิารณา 
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   ตารางที่ 3.1  แสดงการพิจารณา ACF และ PACF 
ชนิดของ
แบบจําลอง 

รูปแบบของ ACF รูปแบบของ PACF 

AR (p) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) เกิดคาที่ชัดเจนเพียง p คาแลว
หายไป (cut off after lag p) 

MA (q) เกิดคาที่ชัดเจนเพียง q คาแลว
หายไป (cut off after lag p) 

ลูโคงเขาหาแกน (tails off) 

ARMA (p,q) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) ลูโคงเขาหาแกน (tails off) 
             ที่มา : Gujarati (2003)  
 

 จากตาราง 3.1  สามารถกําหนดรูปแบบของแบบจําลองไดดังตอไปนี้ หากคอเรลโลแกรม
ของ ACF มีลักษณะโคงลูเขาหาแกนในระนาบ ในขณะที่คอเรลโลแกรม PACF  เกิดมีคาขึ้นมาไมกี่
คาแลวหายไป จํานวนของแทงของคาที่เกิดขึ้นมา ใหนบัเปน คาที่ p ของ AR(p) ยกตัวอยางเชนเมื่อ
พิจารณา คอเรลโลแกรมของ ACF ที่โคงลูเขาแกนระนาบ และ PACF ที่มีแทงคอเรลโลแกรม
เกิดขึ้น 1 แทง แปลไดวาแบบจําลองควรมีลักษณะเปน AR(1) สําหรับ MA(q) นั้นก็จะม ีACF ที่เกิด
ขึ้นมาไมกี่คาแลวหายไป ในขณะที่ PACF จะลูโคงเขาหาแกนระนาบนั้น ยกตวัอยางเชน หากคา 
ACF เกิดแทงคอเรลโลแกรมขึ้นเพียง 2 แทงและหลังจากนั้นก็หายไป ในขณะที่ PACF โคงลดเขา
หาแกนระนาบ สามารถสรุปไดวาแบบจําลองควรมีลักษณะเปน MA (2) และหาก ACF และ PACF 
โคงเขาหาแกนระนาบทั้งคู แบบจําลองควรจะเปน ARMA (p,q) และเมื่อรวมกนักับการทดสอบ
ความนิ่ง (stationary) ในขัน้ตอนที่ 1 แลว จะสามารถหาคาของ difference ได ซ่ึงผลจากการ 
difference จํานวน d คร้ังนั้นก็จะไดแบบจําลอง ARIMA (p,d,q) แตอยางไรก็ตามหลักการดังกลาวก็
เปนเพยีงเครื่องชวยการพิจารณาในระดับหนึ่งเทานัน้  
 ดังนั้นเพื่อประเมินแบบจําลองวาแบบจําลองใดมีความเหมาะสมที่จะใชเปนตัวแทนกลุม
ขอมูลจริง สามารถพิจารณาไดจากคาสถิตดิังตอไปนี้เพื่อประกอบในการตัดสินใจ 
  1. คารากที่สองของคาเฉลี่ยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสอง (root mean square 
error: RMSE) โดยจะเปนการวดัคาความคลาดเคลื่อนระหวางคาจริง และคาที่ประมาณจาก
แบบจําลองมคีวามแตกตางกันมากนอยเพยีงใด หากคา RMSE มีคาเทากับศูนย จะหมายถงึ
แบบจําลองทีป่ระมาณไดมคีาเทากันกับคาจริงพอดี ดังนั้นหากวาคา RMSE มีคานอยเพียงใดก็แสดง
วาแบบจาํลองนั้นสามารถเปนตัวแทนคาจริงไดมากเพยีงนั้น สามารถพิจารณาสมการคารากที่สอง
ของคาเฉลี่ยคาความคลาดเคลื่อนกําลังสอง (RMSE) ไดดงันี้ 
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     RMSE = )XX(1 a
t

1t

s
t −Τ∑

Τ

=

                                         (3.16)  
              

กําหนดให       s
tX   คือคาที่ประมาณจากแบบจําลอง 

                        a
tX   คือคาขอมูลจริง 

                 T    คอืจํานวนของคาบเวลาที่ใชในการประมาณแบบจําลอง 
 
  2. Theil’s  inequality coefficient  โดยในหลักการเบือ้งตน พบวาสมการที่ใชนี้
ยังคงมีหลักการที่คลายกันกบั RMSE โดยส่ิงที่ตางออกไปจาก RMSE  คือคาสถิตินี้จะมีคาอยู
ระหวาง 0 และ 1 ทั้งนี้หากคา U มีคาเทากับศูนย นัน่หมายความวาคาที่ไดจากการประมาณมีคา
เทากันพอดีกบัคาที่เปนขอมูลจริงแสดงถึงแบบจําลองทีป่ระมาณไดเปนแบบจําลองที่เปนตัวแทน
ขอมูลไดอยางดีที่สุด ในขณะที่ถา U มีคาเทากันกับหนึ่ง แปลวาแบบจําลองทีป่ระมาณไดเปน
แบบจําลองทีแ่ยที่สุด ดังนัน้วิธีการพิจารณาคาสถิตินี้ใหเลือกจากแบบจําลองที่มีคาU ที่นอยๆ ดังจะ
พิจารณาไดจากสมการที่ (3.17) 
 

     U =      )X(X1 a
t

Τ

1t

s
t −Τ∑=

                                (3.17) 

                                              2
Τ

1t

a
t

2
Τ

1t

s
t )(X

Τ
1)(X

Τ
1 ∑∑

==

+    
 

กําหนดให  s
tX    คือคาที่ประมาณจากแบบจําลอง 

                                   a
tX    คือคาขอมูลจริง 

                  T     คือจํานวนของคาบเวลาที่ใชในการประมาณแบบจําลอง 
  
  3. R2 คือการวัดคาตวัแปรอสิระสามารถอธิบายตัวแปรตามไดดีเพียงใด หากคานี้
เทากับ 1 ก็หมายความวาตัวแปรอิสระสามารถอธิบายตัวแปรตามได 100% ในทางกลับกัน หากคานี้
มีคาเทากับ 0 ความหมายวาตัวแปรอิสระไมสามารถอธิบายตัวแปรตามไดเลย แตอยางไรก็ตาม
พบวาหากมีการเพิ่มตัวแปรอสิระเขาไปในสมการมากๆ ก็จะทําใหคา R2 มากขึ้นดวย ซ่ึงนับเปน
ขอจํากัดของคาสถิตินี้  โดยสามารถพิจารณารูปแบบสมการไดจากสมการที่ (3.17) ดังนั้นเพือ่
ปรับปรุงขอจํากัดดังกลาวขางตน จึงเกิดคาสถิติใหม คือคา adjusted 2R (

2
R )ซ่ึงจะมีการผกผันกัน

ระหวางตัวแปรที่เพิ่มเขาไปกับคา R2 ที่ไดเพิ่มขึ้นมา ดังแสดงในสมการที่ (3.18) 
 

            R2       =     1-  ∑  u^   i
2                                                     (3.18)              

                                                                           ∑xi
2 
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                            2
R =  1-  ∑  u^   i

2/ (n - k)                                                     (3.19) 
                                                                                             ∑ xi

2/ (n - 1)       
  
   4. Akaike information criterion (AIC) คือคาสถิติที่ประยุกตคลายกับ R2 โดยหาก
คาสถิตินี้มีคานอยเพยีงใด กแ็ปลวาแบบจําลองที่ประมาณไดนั้นสามารถเปนตัวแทนขอมูลจริงไดดี
เพียงนัน้ นอกจากนี้   คาสถิตินี้ยังเหมาะทีจ่ะนําไปใชในการหาคายอนหลัง (lag length) ที่เหมาะสม
อีกดวย ซ่ึงแสดงในสมการที ่(3.20)   
 

              AIC =    















+






 ∑

∧

n
u

log
n
2k

2

i                                              (3.20) 

                                                                
 กําหนดให   ∑  û   i2   คือ ผลรวมของคาความคลาดเคลื่อน 

                                 n     คือ คาสังเกตทั้งหมด 
 
  5. Schwarz criterion (SC) เปนวิธีการวดัปรับไดอยางดี (goodness of fit) ของ
แบบจําลองไดดีกวา Akaike information criterion (AIC) ซ่ึงเปนวิธีที่ประยุกตคลายกับ AIC 
สามารถเขียนในรูปสมการ SC ไดดังสมการ (3.21) 
 

   





+










= ∑

n
n log2k 

n
û

log  SC
2
i                                                  (3.21) 

 
จากคาสถิติขางตนทั้งหมดจะนํามาใชประกอบในการพจิารณาเลือกแบบจําลองARIMA   

(p , d , q) ที่เหมาะสมที่สุด โดยจะคัดเลือกแบบจําลองในขั้นตอนนีไ้ว 3-4 แบบจําลองเพื่อการเลือก
อีกครั้งในขั้นตอนการพยากรณ เพื่อที่จะเปรียบเทยีบวาแบบจําลองใดจะมีความสามารถในการ
พยากรณมากที่สุด 

 
2)  การประมาณคาพารามเิตอรในรูปแบบ (estimation) คือการประมาณคาสัมประสิทธิ์

ที่มาจากรูปแบบการถดถอยในตัวเอง (AR)  และรูปแบบการเคลื่อนที่ของคาคลาดเคลื่อน (MA) โดย
สามารถเลือกใชวิธีการถดถอยเชิงเสนอยางงาย (simple least square) แตสามารถที่จะใชวิธีการ
ถดถอยแบบไมเปนเชิงเสน (nonlinear) เพื่อสรางความสัมพันธของสมการที่จะสามารถนําไปใชใน
การพยากรณได หากรูปแบบความสัมพันธนั้นเปนรูปแบบที่มีความเหมาะสมที่สุด 
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3)    การตรวจสอบแบบจําลอง  (diagnostics  checking)  เมื่อกําหนดรูปแบบและประมาณ
คาพารามิเตอรในแบบจําลอง จะตองตรวจสอบทุกครั้งวารูปแบบที่กําหนดนั้นมีความเหมาะสมจริง 
หรือไม  การตรวจสอบจะทําไดหลายวิธียกตัวอยาง เชน การพิจารณาคอเรลโลแกรมของอัต
สหสัมพันธในตัวเองของกลุมตัวอยาง (ρk) แตอยางไรกต็าม Gujarati (2003) ไดเสนอการทดสอบ
วิเคราะหความเหมาะสมของแบบจําลองโดยใชการทดสอบของ Box-Pierce  ซ่ึงจะแสดงไดโดยใช   
Q-statistic  ดังในสมการที่ (3.22) 
 

                             Q-statistic  =     n∑
=

m

1k

2
kρ                           (3.22) 

 
  กําหนดให       n     คือ จํานวนของขอมูล 

                                         m    คือ  คา lag length 
 

จากสมการ(3.22) คา Q  ของแบบจําลองมีการแจกแจงเปนแบบ chi-square ที่มีดีกรีเทากับ 
m ซ่ึงอยูภายใตขอสมมุติฐานวาง   สมมตฐิานวาง คือคาความคลาดเคลื่อนที่ไดจากการประมาณมี
ลักษณะเปน white noise  หรือ  et  มีการกระจายแบบปกติ (normal distribution) มีคาเฉลี่ยเทากับ 0 
และมีคาความแปรปรวนเทากับ σ2I[et∼NID(0,σ2I)] แสดงวา et มีลักษณะปราศจากอัต
สหสัมพันธ (autocorrelation)     ดังนั้นหากตรวจสอบพบวาแบบจาํลองนั้นปราศจากอตัสหสัมพันธ
แลว จะใชแบบจําลองนั้นในการพยากรณตอไป แตหากแบบจําลองนั้นไมเหมาะสมตองกลับไปทํา
ตามขั้นตอนที่ 1 เพื่อกําหนดรูปแบบจําลองใหม 

 

4)  การพยากรณ (forecasting) เมื่อไดแบบจําลองที่เหมาะสมภายหลังจากการวิเคราะห
ความถูกตองแลว ก็สามารถนําแบบจําลองมาใชในการพยากรณ แตเนือ่งจากการพยากรณขอมูลไป
ขางหนานั้นจะตองใชแบบจาํลองที่ใหคาประมาณทีแ่มนยําที่สุด ดังนั้นการพยากรณจึงตองมีการ
ทดสอบแบบจาํลองโดยการแบงการพยากรณออกเปน 3 ชวง คือ ชวง historical forecast อันเปน
การพยากรณตัง้แตอดีตจนถึงชวงเวลาที่พจิารณา (T2) การพยากรณชวง ex-post forecast  คือการ
พยากรณโดยการตัดขอมูลบางสวนแลวทําการพยากรณ โดยเปรยีบเทียบขอมูลจริงกับขอมูลที่ได
จากการพยากรณ ซ่ึงพิจารณาคา root mean square error (RMSE) , Theil’s inequality coefficient 
(TIC) และคา Schwarz criterion (SC) เมื่อไดคาสถิติทั้งสามคาแลวจะพิจารณาคาที่มีคานอยที่สุด 
เพื่อเลือกรูปแบบจําลองที่ดีที่สุดแลวจึงนําแบบจําลองนัน้มาทําการพยากรณแบบ ex-ante forecast       
กลาวคือเปนการพยากรณไปขางหนาซึ่งยังไมมีขอมูลจริงเกิดขึ้น  ดังรูปที่ 3.2 
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               historical period                 ex-post forecast    ex-ante forecast 
               Period             Period 
 
              T1                                             T2                                            T3                                Time                             

                                                                      (ปจจุบัน)                                         
 รูปที่ 3.2  แสดงชวงเวลาที่ใชในการพยากรณ 

                                   ที่มา : Pindyck and Rubinfeld (1997) 
 

 3.2 ระเบียบวิธีการวิจัย 
             การพยากรณราคาสัญญาลวงหนายางพาราแผนรมควันชั้น 3 โดยวิธีอารีมา เปนการ
นําเอาขอมูลอนุกรมเวลามาหาแบบจําลองที่เหมาะสมทีสุ่ด มีขั้นตอนดังตอไปนี ้

                   1. การทดสอบความนิ่งของขอมูล (unit root test) เพื่อทําการทดสอบวาราคาสัญญา
ลวงหนามี ลักษณะนิ่งหรือไม โดยใชสมการดังตอไปนี ้

 

                             ∆ 1-tX  = θ 1-tX + 1t

ρ

1i
∆Xφ −

=
∑ + εt                            (3.8) 

              ∆ 1-tX  = α + θ 1-tX  + 1t

ρ

1i
∆Xφ −

=
∑  + εt                                         (3.9) 

              ∆ 1-tX  = α + βt + θ 1-tX + 1t

ρ

1i
∆Xφ −

=
∑ + εt                         (3.10) 

 

                  2. การกําหนดแบบจําลอง ARIMA (p,d,q) โดยพจิารณาคอเรลโลแกรม 
autocorrelation function (ACF) และ partial autocorrelation function (PACF) เพื่อทีจ่ะสามารถระบุ
วาแบบจาํลองควรจะม ีautocorrelation function (ACF)  , autoregressive (p) และ moving average 
(q) เทาใด งานวิจัยนี้จึงสรางแบบจําลองไวหลายรูปแบบจําลองเพื่อหาแบบจําลองที่เหมาะสมที่สุด 
                   3.  การประมาณคาพารามิเตอร คือการนําเอารูปแบบ ARIMA (p,d,q) ที่เลือกจาก
ขั้นตอนการหารูปแบบที่เหมาะสมมาประมาณคาพารามเิตอร โดยพิจารณาความมีนัยสําคัญทาง
สถิติดวย T-statistic 
                      4. การตรวจสอบความถูกตองเพื่อทําการหาแบบจําลองที่เหมาะสม และประมาณ
คาพารามิเตอรแลว จึงทําการทดสอบแบบจาํลอง โดยพิจารณาจากคา Q – statistic , AIC และ SC 
         5. การพยากรณจะทําการพยากรณราคาสัญญาลวงหนายางพาราแผนรมควันชั้น 3 โดย
แบงการพยากรณออกเปน 3 ชวง ไดแก historical forecast , ex–post forecast และ ex–ante forecast   
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