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Introduction

La compréhension des forces gravitationnelles et la dynamique des objets massifs,
sur Terre ou dans l’espace, a été un moteur puissant du développement de la physique
moderne, depuis les travaux de Newton à ceux d’Einstein. Les forces gravitationnelles
influencent considérablement notre environnement et nous ne pouvons pas nous
en isoler. Les étudier revient à étudier la répartition et la dynamique des masses
nous entourant, ce qui donne lieu notamment à des applications en géosciences
(géophysique et géodésie), à la prospection et la surveillance des ressources naturelles
[1].

Nous présenterons dans ce manuscrit l’étude d’un instrument qui permet de me-
surer ces forces de façons locale et donc un point du champ gravitationnel. Toutefois,
étant donné le niveau de sensibilité de cet instrument, nous ne pouvons pas consi-
dérer notre laboratoire comme un référentiel inertiel. Ainsi, pour rendre compte de
la trajectoire des corps qui se propagent dans ce référentiel nous devons considérer
les forces inertielles, liées à la rotation de la Terre, et parlerons alors de champ de
pesanteur.

0.1 L’accélération de la pesanteur

Un corps en chute libre à proximité de la surface d’une planète est un corps dont
l’accélération dépend uniquement du champ de pesanteur dans lequel il se meut.
En chaque point de l’espace nous matérialisons ce champ par un vecteur ~g appelé
accélération locale de la pesanteur. Elle est la somme de deux accélérations:

– La première ~ggravitation est l’accélération résultant de la force de gravitation
entre le corps en chute libre et la planète où il se trouve. Elle est orientée vers
le centre de masse de la planète.

– La seconde ~aentrainement est l’accélération d’entrainement, connue aussi sous le
nom d’accélération centrifuge, produite par la rotation de la planète sur elle

1
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même. Elle dépend de la distance de l’objet par rapport à l’axe de rotation de
la planète. Elle est donc nulle aux pôles et maximale à l’équateur.

Nous exprimons l’accélération de la pesanteur ressentie par un objet à la surface
d’une planète P comme la somme des deux accélérations dont l’expression simplifiée
s’écrit comme:

~g = ~ggravitation + ~aentrainement

=
GMp

d2
p

· ~ugrav + daxeΩ
2
p · ~u⊥

(1)

G: la constante gravitationnelle
Mp: la masse de la planète
dp: la distance entre les centres de masse de la planète et de l’objet
~Ωp: le vecteur de rotation de la planète
daxe: la distance entre l’axe de rotation de la planète et l’objet
~ugrav et ~u⊥: respectivement le vecteur unitaire de l’axe de l’attraction gravitation-
nelle, pointant vers le centre de masse de la planète et de l’axe perpendiculaire à
l’axe de rotation de la planète allant de l’axe de rotation vers l’objet.

De part son orientation, l’accélération d’entrainement s’oppose à l’accélération
gravitationnelle, ce qui tant à diminuer la valeur de g. Sur Terre, elle est en moyenne
environ 300 fois plus faible que l’accélération issue de la force de gravitation.

0.2 Courbure des trajectoires par l’accélération de
la pesanteur

En connaissant l’accélération subie par le corps à la surface de la planète et à
partir du principe fondamental de la dynamique, nous pouvons exprimer son altitude
au cours de sa chute et en fonction des paramètres initiaux tels que la vitesse v0 et
sa position initiale z0:

z(t) = −1

2
gt2 + v0t+ z0 (2)

La trajectoire z(t) est une parabole dont la courbure dépend uniquement de g.
Nous avons tracé sur la figure 1 les trajectoires que suivrait un corps lancé avec la
même vitesse (v0 = 20m/s) et altitude initiale (en négligeant les frottements) sur
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des planètes comme Jupiter (en rouge), la Terre (en orange), Mars (en jaune), la
Lune (en vert) et en un point de l’espace où l’attraction gravitationnelle serait nulle
(en bleu). Plus la gravité est grande plus la courbure de la trajectoire est impor-
tante, l’altitude maximale atteinte par le corps est donc plus faible sur Jupiter où
la gravité est plus importante que sur la Lune.
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Fig. 1 – Courbure de la trajectoire d’un corps en chute libre lancé sur différents astres comme:
Jupiter (en rouge), la Terre (en orange), Mars (en jaune), la Lune (en vert) et en un point de
l’espace où la force gravitationnelle est négligeables.

Nous pouvons donc mesurer la valeur de g en mesurant la trajectoire d’un objet
massif en chute libre. La technologie actuelle la plus répandue pour la mesure abso-
lue de g est basée sur la mesure de la trajectoire d’un miroir en chute libre grâce à
l’interférométrie optique [2,3]. Toutefois, une mesure absolue n’est pas toujours né-
cessaire, particulièrement pour des études axées sur les variations de g, comme celles
qui sont liées au mouvement des fluides dans les couches souterraines par exemple.
Pour ces études il est courant d’utiliser des gravimètres relatifs. La technologie des
gravimètres relatifs la plus utilisée est basée sur la mesure de la position d’une
masse suspendue à un ressort, elle permet de produire des gravimètres compacts,
transportables et robustes. Le lien entre la position de la masse et l’accélération
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de la pesanteur dépend des propriétés mécaniques du ressort, du matériau utilisé,
de la géométrie de la mesure, toutes sortes de paramètres qui ne sont pas connus
précisément a priori. Il faut donc étalonner l’instrument. Une autre technologie de
gravimètre relatif consiste à utiliser une masse supraconductrice pour remplacer le
ressort par un champ magnétique [4]. ils sont moins facilement transportables que
les gravimètres à ressort, mais sont capables de fournir les mesures de g les plus
stables.

Avec notre gravimètre atomique, nous mesurons la trajectoire d’un nuage d’atomes
de Rubidium 87 en chute libre dans une chambre à vide. Nous faisons donc une
mesure absolue de g. La conception de notre gravimètre est inspirée de l’expérience
présentée dans [5] basée sur l’expérience fondatrice d’interférométrie avec des atomes
neutres de 1991 [6]. Cette technologie, encore jeune, fait l’objet de nombreuses
études. Une liste des différents gravimètres atomiques et de leurs performances se
trouve dans [7].

L’intérêt de travailler sous vide est double. Cela nous permet d’une part de limi-
ter l’influence des forces autres que les forces inertielles, comme celle des frottements
ou de la poussée d’Archimède et d’autre part de refroidir le nuage afin de mettre
en avant les propriétés ondulatoires des atomes [8]. Pour mesurer la courbure de la
trajectoire des atomes de Rubidium 87 en chute libre, nous réalisons un interféro-
mètre à onde de matière à l’aide d’impulsions lasers [9,10]. Le champ électrique des
impulsions laser s’exprime de la manière suivante Ei(r, t) = εiE

0
i e
i(ωit−kir+φ0i ) + c.c.,

sa phase dépend de la position r et dans notre cas de l’altitude. Nous utilisons cette
onde, qui en première approximation est considérée comme une onde plane, pour
produire une "règle" verticale dont les graduations correspondent aux plans équi-
phases de l’onde laser. Lors des trois impulsions laser de notre interféromètre, nous
imprimons la phase laser sur la phase atomique. La phase atomique, porte alors une
information sur l’altitude du nuage à chacune des impulsions laser. Nous extrayons
cette information de la phase atomique grâce à la mesure de la différence de phase
des deux chemins de notre interféromètre, qui, comme nous le verrons plus tard,
donne accès la courbure de la trajectoire.

0.3 Plan du mémoire

Nous commencerons par expliquer du point de vue théorique comment obtenir un
signal qui dépend de la valeur absolue de g à partir d’un interféromètre atomique.
Nous présenterons ensuite les principales composantes du signal produit par cet
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interféromètre. Nous finirons ce chapitre en expliquant les techniques de mesure
utilisées pour décomposer ce signal en une somme de signaux connus, dans le but
de séparer le signal de g des effets systématiques intrinsèques à notre gravimètre.

Le second chapitre abordera la mesure d’un point de vue plus technique. Ce sera
l’occasion de présenter le dispositif expérimental dans son ensemble, mais surtout
de pointer ses limites et de présenter les moyens que nous avons mis en œuvre pour
les contourner.

Le troisième chapitre est consacré à l’étude de notre technique de rejet des effets
systématiques. Nous détaillerons en particulier une étude sur l’influence des inho-
mogénéités du couplage entre les atomes et les faisceaux lasers, qui imposent des
contraintes sur le contrôle des paramètres expérimentaux.

Dans le quatrième chapitre, nous présenterons les résultats des comparaisons
entre le CAG et différentes technologies de gravimètre. Ce chapitre nous permet-
tra de positionner les performances de notre gravimètre, en terme de stabilité et
d’exactitude par rapport aux technologies à l’état de l’art.



6 TABLE DES MATIÈRES



Chapitre 1

L’interférométrie atomique pour la
mesure de g

Ce chapitre est consacré à la description théorique des outils utilisés pour mani-
puler les atomes et mesurer une différence de phase δΦint interférométrique qui dé-
pend du signal de g. Nous présenterons les différentes composantes de ce déphasage
et les techniques de mesure qui nous permettent de les distinguer. Nous terminerons
en récapitulant tous les biais qui ont été caractérisés et leurs incertitudes associées
pour déterminer l’incertitude totale de la mesure absolue de g.

1.1 Interféromètre à onde de matière

Les atomes participant à notre interféromètre sont considérés comme des paquets
d’ondes auxquels nous présentons deux trajectoires possibles. Après un certain temps
de propagation dans le champ de pesanteur que l’on souhaite sonder, nous recombi-
nons les ondes partielles pour les faire interférer et récupérer un signal qui dépend
de la valeur absolue de g. Contrairement aux interféromètres optiques qui utilisent
la matière (miroirs et lames séparatrices) pour manipuler l’onde lumineuse, en inter-
férométrie atomique nous utilisons la lumière pour manipuler l’onde de matière. A
cette différence notable près, l’analogie entre l’interférométrie atomique et optique
est grande et nous l’utiliserons à multiples reprises dans cet exposé. Notre interféro-
mètre atomique est comparable à un interféromètre de type Mach-Zehnder composé
de deux lames séparatrices et deux miroirs que nous produisons avec une transition
Raman à deux photons contra-propageants.

7



8 Chapitre 1. L’interférométrie atomique pour la mesure de g

1.1.1 Transitions Raman à deux photons: k↑ et k↓

Commençons par décrire la partie de la structure électronique du Rubidium 87
qui nous intéresse ici, à savoir les niveaux d’énergie 52S1/2 et 52P3/2, schématisée sur
la partie gauche de la figure 1.1. Les flèches oranges et rouges représentent les fré-
quences des deux lasers utilisés pour la transition Raman à deux photons. Ces lasers
couplent le sous niveau F = 1 au sous niveau F = 2 du niveau hyperfin 52S1/2, qui
représentent respectivement l’état fondamental |f〉 et excité |e〉 de nos atomes. Nous
pouvons voir sur cette figure que lors de la transition, l’atome passe par un niveau
intermédiaire |i〉 qui est décalé d’une quantité d’énergie ~∆ par rapport au sous
niveau F ′ = 1 du niveau 52P3/2. En pratique, nous ajustons les fréquences Raman
pour que le désaccord ∆ soit très grand (environ 1 GHz) devant la largeur naturelle
Γ (environ 6 MHz) des niveaux supérieurs, afin d’éviter de les peupler pour limiter
l’émission spontanée. L’évolution du système se ramène alors à celle d’un système à
deux niveaux d’énergie. Comme le montre le schéma de droite de la figure 1.1, un
atome qui part d’un état initial |f〉 avec une quantité de mouvement p, noté |f, p〉
est couplé par le champ Raman à l’état |e, p + ~keff〉, avec ~keff (keff = k1 − k2)
la quantité de mouvement des photons du champ Raman transmise à l’atome. Nous
verrons que la configuration des faisceaux lasers nous permet aussi de coupler l’état
|f, p〉 à l’état |e, p− ~keff〉. Les raisonnements étant analogues pour les deux transi-
tions (k↑ et k↓), nous nous placerons dans le cas de la transition k↑ qui fournit une
quantité de mouvement de +~keff aux atomes.

En pratique, pour réaliser la transition à deux photons contra-propageants, nous
superposons deux faisceaux Raman R1 et R2 en polarisations croisées sur le banc
optique et les envoyons dans la chambre à vide par une unique fibre optique à
maintien de polarisation. L’intérêt de n’avoir qu’une seule fibre pour les Raman est
d’obtenir des déphasages accumulés lors du passage dans la fibre presque identiques
pour R1 et R2. Les deux faisceaux R1 et R2 traversent une lame quart d’onde,
ils entrent dans la chambre à vide avec deux polarisations circulaires σ+

R1
et σ−R2

.
Ils passent une première fois au travers du nuage atomique, puis traversent une
seconde lame à retard λ/4. Ils sont ensuite rétro-réfléchis sur le miroir de référence
et repassent par la seconde lame λ/4. Les deux faisceaux Raman réfléchis que nous
notons R′1 et R′2 ont donc aussi des polarisations circulaires, mais de signes opposées
aux faisceaux R1 et R2 (fig. 1.2). Les faisceaux rétro-réfléchis arrivent sur le nuage
atomique permettant de produire une transition Raman à deux photons contra-
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Lasers Raman

52P3/2

52S1/2

F’= 3

F’= 2

F’= 1

F’= 0

F = 2

F = 1

193,7 MHz

156,9 MHz

72,21 MHz

72,91 MHz

6,834 GHz

Δ

87Rb

780,2 nm R1 R2

p

Fig. 1.1 – Structure électronique du Rubidium 87 et diagramme énergie impulsion. Les flèches
oranges et rouges symbolisent les fréquences des lasers Raman.

propageants. Ils sont enfin réinjectés dans la fibre Raman dont le diamètre du cœur
est d’environ 5 µm pour une focale du collimateur Raman de 140 mm [11]. Nous
garantissons ainsi un alignement des faisceaux incidents et réfléchis avec une angle
inférieur à 20 µrad, tant que nous maintenons le signal de rétro-injection proche de
son maximum, les biais d’alignement sont alors inférieurs au µGal ∗.

Lors d’une impulsion Raman, les atomes se trouvent en présence de 4 faisceaux:
R1 et R2, R′1 et R′2 (fig. 1.2). Plusieurs transitions à deux photons sont alors possibles:
deux transitions contra-propageantes avec la paire de photons [σ+

R1
;σ+

R′
2
] pour la

transition k↓et la paire [σ−R′
1
;σ−R2

] pour la transition k↑, mais aussi deux transitions
co-propageantes utilisant les paires de photons [σ+

R1
;σ−R2

] et [σ−R′
1
;σ+

R′
2
].

Nous montrerons dans la suite que la phase de l’interféromètre est proportionnelle
à l’amplitude du vecteur d’onde Raman effectif keff . La sensibilité inertielle est
quasiment nulle avec des transitions co-propageantes, pour lesquels l’amplitude du
vecteur d’onde effectif keff = k1 − k2 est 5 ordres de grandeur plus faible que dans
le cas contra-propageant où keff = k1 + k2, il est donc avantageux d’utiliser ce type
de transition pour mener l’interféromètre.

∗. µGal = 10−8m/s2
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Après un temps de chute

a) b)

c) d)

Fig. 1.2 – Représentation des faisceaux Raman et niveaux d’énergies des atomes. A gauche pour
des atomes au repos, à droite avec des atomes en chute libre. (a) et (c) les atomes perçoivent des
fréquences incidentes Ri et réfléchies R′i identiques. (b) et (d) les atomes perçoivent des fréquences
incidentes Ri et réfléchies R′i différentes à cause de l’effet Doppler.

A cette transition est associée une pulsation de Rabi effective Ωeff définie par:

Ωeff ∝
Ωf1Ω∗e2

2∆
(1.1)

où Ωij est la fréquence de Rabi entre les états |i〉 et |j〉 (j = f ou e) couplés par le
champ k (k =1 ou 2).

Ωjk = −2
〈i|D.E0

k|j〉
~

(1.2)

Nous notons ΩR la pulsation de Rabi généralisée qui est la fréquence de Rabi en
présence d’un désaccord δω entre la fréquence effective du champ laser ωeff et celle
de la transition atomique ωHFS.

ΩR =
√

Ω2
eff + δω2 (1.3)

Nous distinguerons deux causes responsables d’un désaccord δω:
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1. δωHFS: l’effet Zeeman et/ou les déplacements lumineux peuvent modifier l’écart
relatif entre les niveaux d’énergie de la structure fine

δωHFS = ωHFS − ω0
HFS (1.4)

Avec ω0
HFS, la pulsation entre les deux sous niveaux hyperfins du niveau 52S1/2

d’un atome de Rubidium 87 dans le vide et ωHFS la pulsation modifiée par la
présence d’un champ électrique et/ou magnétique.

2. δωD: l’effet Doppler modifie la fréquence perçue par l’atome. Nous avons re-
présenté, sur le schéma (b) de la figure 1.2, les fréquences laser perçues par les
atomes après un temps de chute.

δωD =
p.keff
m

(1.5)

Avec p et m respectivement la quantité de mouvement et la masse de l’atome.

Le désaccord total est la somme de ces deux désaccords, δω = δωLS + δωD

Pour respecter la conservation de la quantité de mouvement et de l’énergie de
l’atome qui passe de l’état |f, p〉 vers |e, p+~keff〉, nous devons respecter la condition
de résonance:

~ωf +
p2

2m
+ ~(ω1 − ω2) = ~ωe +

(p+ ~keff)2

2m
(1.6)

De cette conservation d’énergie nous extrayons une condition sur la pulsation ωeff
à envoyer à l’atome pour réaliser la transition de l’état |F = 1〉 vers l’état |F = 2〉:

ωeff = ω0
HFS + ωrec + δωHFS + δωD (1.7)

La pulsation de recul ωrec est égale à
~2k2eff

2m
, elle vient de la quantité de mouvement

des photons transférée à l’atome lors de la transition.
La différence de phase effective φeff imprimée sur la phase atomique correspond

à la différence de phase des deux faisceaux Raman, nous l’exprimons de la manière
suivante:

φeff = φR1 − φR2

= (k1 − k2)z − (ω1 − ω2)t+ φ0
1 − φ0

2

= keffz − ωeff t+ φ0
eff

(1.8)

Avec ωi, ki et φ0
i respectivement la pulsation, le vecteur d’onde et la phase initiale

du Raman Ri.
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Pour résumer, après une impulsion Raman, l’atome change de niveau d’énergie
interne et externe, sa quantité de mouvement est modifiée d’une quantité ~keff et
sur sa phase est imprimée la phase Raman φeff .

1.1.2 Les impulsions π/2 et π: la séparatrice et le miroir

Nous allons à présent identifier les différents paramètres utiles pour contrôler
la transition et donc la diffraction de l’onde atomique dans le but de reproduire
l’équivalent du miroir et de la lame séparatrice en interférométrie optique.

Prenons un atome dans l’état fondamental à t0, représenté par la fonction d’onde
|ψ(t0)〉 = |f, p〉. Envoyons ensuite sur cet atome une impulsion Raman résonante, de
durée τ pour le transférer vers l’état |e, p + ~keff〉. Nous pouvons décrire l’état de
l’atome après l’impulsion Raman, par une fonction d’onde qui est une combinaison
linéaire des différents états atomiques couplés par le champ Raman. Nous écrirons
cette fonction d’onde de la manière suivante:

|ψ(t0 + τ)〉 = Cf |f, p〉+ Ce|e, p+ ~keff〉 (1.9)

Cf et Ce sont respectivement les amplitudes de probabilité de trouver l’atome dans
l’état |f, p〉 et dans l’état |e, p+ ~keff〉.

Nous pouvons alors, à partir des amplitudes de probabilité, définir la probabilité
P de transition pour que l’atome passe de l’état fondamental |f〉 à l’état excité |e〉
de la manière suivante:

P =
|Ce|2

|Cf |2 + |Ce|2
(1.10)

Pour calculer les valeurs des coefficients Cf et Ce selon les différents paramètres
du champ laser, nous utilisons la matrice de transfert M d’une impulsion Raman
(éq.1.11). (

Cf (t0 + τ)

Ce(t0 + τ)

)
= M(t0, φ,Ωeff , τ)

(
Cf (t0)

Ce(t0)

)
(1.11)

Le calcul menant à la matrice de transfert est détaillé dans [12], il se fait en résolvant
l’équation de Schrödinger avec l’hamiltonien du système qui est la somme d’un
hamiltonien atomique HA = p2/2M+~|f〉〈f |+~|e〉〈e|+~|i〉〈i| que l’on ramène à un
hamiltonien d’un système à deux niveaux et de l’hamiltonien des interactions entre
le champ laser et les atomes Hint = D.(E1 + E2), où D est l’opérateur du moment
dipolaire. Dans le cas particulier où l’écart en énergie des sous niveaux hyperfins n’est
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Fig. 1.3 – Probabilités de transition et trajectoire de l’atome selon la durée de l’impulsion Raman.
Cas de l’impulsion π/2 (à gauche) et de l’impulsion π (à droite).

pas modifié par la présence du champ laser (on néglige les déplacements lumineux)
et que ce champ est résonant avec la transition atomique, la matrice de transfert
s’exprime de la manière suivante:

M(t0, φeff ,Ωeff , τ) =

 cos
(
|Ωeff |τ

2

)
e−iωf τ −iei((ω1−ω2)t0+φeff ) sin

(
|Ωeff |τ

2

)
e−iωf τ

−ie−i((ω1−ω2)t0+φeff ) sin
(
|Ωeff |τ

2

)
e−iωeτ cos

(
|Ωeff |τ

2

)
e−iωeτ


(1.12)

La matrice de transfert nous permet de calculer l’évolution de la probabilité de
transition au cours de l’impulsion laser. Nous avons tracé sur la figure 1.3 l’évolution
de cette probabilité de transition en fonction de la durée τ . Cette probabilité oscille
au cours du temps, avec une fréquence égale à la fréquence de Rabi.

Si nous choisissons pour τ , la valeur pour laquelle ΩRτ = π, le faisceaux ato-
mique se trouvera dans la situation représentée par le schéma de droite de la figure
1.3. Cette durée d’impulsion permet de "diffracter" l’intégralité de l’onde atomique.
Cette impulsion, que nous appelons impulsion π, est l’équivalent du miroir en inter-
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Fig. 1.4 – Schéma d’un interféromètre atomique π/2 − π − π/2 de type Mach-Zehnder dans un
référentiel en chute libre. Les atomes entre en l’état |f〉 avec une impulsion p, en A le paquet d’onde
est diffracté par une première impulsion π/2, les atomes empruntent alors deux chemins I et II,
ils sont redirigés l’un vers l’autre avec l’impulsion π intervenant après un temps T puis les deux
chemins sont mélangés à la dernière impulsion π/2 après encore un temps T avant de sortir dans
l’une des deux sorties de l’interféromètre.

férométrie optique. En passant de l’état |f, p〉 à l’état |e, p+~keff〉, l’onde atomique
est déviée dans la direction de keff . Le schéma de gauche correspond à la situation
où ΩRτ = π/2, ce qui est équivalent à une durée d’impulsion deux fois plus courte
que l’impulsion π. Pour cette durée d’impulsion, la probabilité de transition est de
0,5. La fonction d’onde associée à l’état atomique après l’impulsion s’écrit alors:
|ψ(t0 + τπ/2)〉 = 1√

2
|f, p〉 + 1√

2
|e, p + ~keff〉. Après une telle impulsion, la moitié de

l’onde atomique est diffractée et l’autre moitié reste sur sa trajectoire initiale. Nous
obtenons l’équivalent d’une lame séparatrice 50/50 en optique.

Pour résumer, selon la durée de l’impulsion nous pouvons reproduire l’équivalent
de la séparatrice et du miroir en optique en réalisant respectivement des transi-
tions Raman π/2 et π. Nous avons donc les outils élémentaires pour construire un
interféromètre de type Mach-Zehnder comme celui schématisé dans la figure 1.4.
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1.1.3 La différence de phase interférométrique

Nous allons maintenant expliquer comment la phase atomique est modifiée par
les impulsions Raman. Pour cela, nous distinguerons les différents cas possibles selon
l’état initial du paquet d’onde. Les termes non diagonaux de la matrice de transfert
permettent de déterminer le déphasage de la fonction d’onde atomique lors du chan-
gement d’état |f, p〉 → |e, p+~keff〉 ou du changement inverse |e, p+~keff〉 → |f, p〉.
Notons que ce sont les seuls termes de la matrice qui dépendent de la phase laser φeff
et que le signe de φeff change si l’on effectue la transition |f〉 → |e〉 ou |e〉 → |f〉.
Ainsi, lors de l’impulsion π/2, le sous paquet d’onde diffracté voit sa phase modifiée
d’une quantité φi, tandis que le sous paquet d’onde non diffracté ne subit pas de
variation de phase dépendant de la phase Raman.

Comparons la somme des déphasages accumulés sur chacun des chemins de l’in-
terféromètre. Si nous regardons la sortie I de l’interféromètre (fig. 1.4), l’onde qui
est passée par le chemin I n’a fait qu’un seul changement d’état. Au point B elle est
passée de l’état fondamental à l’état excité. Alors que l’onde qui est passée par le
chemin II, pour arriver en sortie I, a changée d’état trois fois (au point A, C et D):
deux fois de l’état fondamental vers l’excité et une fois dans l’autre sens. La phase
Raman accumulée Φi sur chacun des chemins s’écrit alors:

ΦI = φB

ΦII = φA − φD + φC
(1.13)

Avec toujours φi = keffz(ti) − ωiti + φ0
i . Pour rester résonant avec les atomes

malgré le décalage Doppler induit par leur accélération durant l’interféromètre, nous
devons appliquer une rampe α (environ 25 MHz/s) sur la fréquence des Raman. En
supposant que φ0

i est constante, nous pouvons écrire la différence de phase ∆Φ en
sortie I † entre les deux chemins:

∆Φ = φA − φD + φC − φB
= (keffg − α)T 2

(1.14)

Pour calculer la probabilité de transition en sortie d’interféromètre, nous utilisons
la matrice de transfert de l’interféromètre. Cette matrice est égale au produit des
matrices correspondant à l’évolution pendant la séquence interférométrique (3 in-
teractions avec les impulsions laser et 2 phases d’évolution libre). Pour calculer la

†. Nous trouvons le même résultat en regardant la sortie II.
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matrice associée à l’évolution libre Mel des atomes entre deux impulsions Raman,
nous partons de l’équation 1.12 qui se simplifie en utilisant une fréquence de Rabi
effective Ωeff nulle puisque la puissance laser est nulle sur cette période, nous obte-
nons:

Mel(T ) =

(
e−iωfT 0

0 e−iωeT

)
(1.15)

En plaçant l’origine du temps au milieu de l’impulsion π, nous pouvons écrire la
matrice total Mtot de l’interféromètre sous la forme suivante:

Mtot = M(T+τ, φ3,Ωeff , τ)Mel(T )M(−τ, φ2,Ωeff , 2τ)Mel(T )M(−T−2τ, φ1,Ωeff , τ)

(1.16)
Cette matrice nous permet de calculer la probabilité de transition P en sortie d’in-
terféromètre (éq. 1.17) pour un atome partant d’un état initial |f, p〉. Nous trouvons
que cette probabilité de transition varie comme le cosinus de la différence de phase
entre les deux chemins de l’interféromètre (éq. 1.14)

P =
1

2
(1− cos(∆Φ))

=
1

2
(1− cos((keffg − α)T 2))

(1.17)

Cette équation montre le lien entre g et la grandeur que nous pouvons mesurer: la
probabilité de transition en sortie d’interféromètre. La probabilité de transition ne
dépend pas uniquement de g, mais aussi de paramètres comme la durée de l’inter-
féromètre T (au carré), du vecteur d’onde Raman keff et de la rampe de fréquence
α. L’équation 1.17 nous montre qu’il n’existe qu’une seule valeur de α qui annule
le déphasage interférométrique quelque soit la durée T . Cette valeur particulière,
que nous noterons α0, est la valeur de rampe qui compense exactement le décalage
Doppler induit par l’accélération g. Connaissant α0, nous pouvons enfin déterminer
une valeur de g:

g =
α0

keff
(1.18)

1.2 Mesure de g et sensibilité de l’interféromètre

1.2.1 Choix de la valeur de la rampe des fréquences Raman

En pratique, pour déterminer une première valeur approchée de α0, nous mesu-
rons des franges d’interférences avec une durée T en balayant la rampe α. Puis nous
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Fig. 1.5 – Figure d’interférence en sortie d’interféromètre pour différentes durées d’interféromètre:
T = 30 ms (pentagones rouges), T = 40 ms (losanges oranges), T = 50 ms (carrés verts), T = 60
ms (triangles bleus) et T = 70 ms (carrés noirs). α0 localise la frange sombre de l’interféromètre.

répétons la mesure en changeant la valeur de T , ce qui change la période des franges
d’interférences. Nous avons tracé sur la figure 1.5 le résultat de cette expérience
pour des durées T allant de 30 ms (en rouge) à 70 ms (en noir) par pas de 10 ms.
Nous observons ici nettement la frange "sombre" de notre interféromètre (P = 0
quelque soit T ), qui est centrée sur α0 ≈ 25, 14325 MHz/s, ce qui correspond en
terme d’accélération à environ 9,808999 m/s2.

Contrairement au cas idéal décrit par l’équation 1.17, nous voyons sur les mesures
(fig. 1.5) que le contraste des franges d’interférences n’est pas égal à 1 et que la valeur
de P à mi-frange n’est pas exactement 0,5. Nous réécrirons alors l’équation 1.17
pour tenir compte de cette réduction du contraste et d’un éventuel décalage A de la
probabilité de manière à être plus proche de la mesure:

P = A− 1

2
C cos((keffg − α)T 2)) (1.19)

La pente dP/dg correspond à la variation de la probabilité dP qui sera observée
si la gravité varie de dg, et traduit la sensibilité de la mesure de l’interféromètre.
Ainsi, pour suivre les variations de g au cours du temps, nous ne mesurons pas
les variations de la probabilité avec une rampe exactement égale à α0, ce qui nous
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placerait en bas de frange, là où dP/dg est nulle. Nous appliquons un saut sur la
phase Raman de π/2 pour se trouver à mi-frange là où la pente est maximale.

Pour s’affranchir des variations de C et de A, qui pourraient être interprétées
comme des variations de g, nous faisons nos mesures à mi-frange en alternant le
saut sur la phase Raman de ±π/2 [13]. Ce qui revient à mesurer la probabilité de
transition un coup à droite, puis un coup à gauche de la frange sombre. Si la valeur
de g varie, nous mesurerons ainsi une probabilité de transition différente à droite
et à gauche. Dans ce cas, nous changerons la valeur de la rampe utilisée pour que
la différence des deux probabilités (droite et gauche) de transition soit de nouveau
nulle.

1.2.2 Sensibilité de l’interféromètre aux variations de g

Comme nous l’avons expliqué plus haut, la sensibilité S de notre gravimètre est
définie par la pente dP/dg qui dépend du contraste, du vecteur d’onde Raman et
du carré de la durée de l’interféromètre [14]. A mi-frange nous avons:

S ∝ CkeffT
2 (1.20)

Nous avons alors trois paramètres sur lesquels jouer pour augmenter notre sensibilité
aux variations de g: le contraste, la durée de l’interféromètre et le vecteur d’onde
Raman.

– Le contraste C dépend du rapport entre le nombre d’atomes ayant participé
à l’interféromètre et le nombre d’atomes total détecté. Comme en interféro-
métrie optique, où la perte de contraste est le résultat des imperfections des
optiques utilisées pour réaliser l’interféromètre, notre perte de contraste est la
conséquence de l’imperfection de nos impulsions Raman. Ces imperfections de
transfert des impulsions Raman entraînent la présence d’atomes n’ayant pas
(pleinement) participé à l’interféromètre dans la détection. Pour optimiser le
contraste il faut par exemple limiter au maximum les inhomogénéités de cou-
plage Raman. Pour cela, nous pouvons par exemple diminuer la température
du nuage afin de réduire la largeur de sa distribution de vitesse et donc aussi
son étalement au cours de la chute. La largeur de la distribution implique
que chaque classe de vitesse a un effet Doppler différent, donc oscille avec des
fréquences de Rabi différentes. En réduisant cette largeur, nous améliorons
l’homogénéité du couplage. Limiter l’étalement spatial du nuage permet de
limiter les déplacements du nuage dans un faisceaux Raman dont l’intensité
suit une distribution spatiale de type gaussienne.
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Certaines études actuelles portent sur le développent d’impulsions Raman en
cavité [15] pour améliorer le contrôle du couplage.

– La durée de l’interféromètre T est a priori le paramètre le plus intéres-
sant pour accroître la sensibilité, puisqu’elle augmente en T 2. Cependant, la
durée T de l’interféromètre est limitée par la taille de l’enceinte à vide utilisée
pour l’expérience. Certaines équipes développent des projets ambitieux avec
des enceintes à vide de 10 m [16, 17]. Une astuce couramment utilisée pour
augmenter T , consiste à ne pas lâcher les atomes après leur refroidissement,
mais à les lancer vers le haut pour doubler le temps de chute libre. Une autre
limite sur l’augmentation de T vient de l’expansion spatiale du nuage à cause
de sa température non nulle. Cette limite peut être repoussée en diminuant
la température et/ou en utilisant la technique du Delta Kick Cooling [18]
qui consiste, après un temps de vol des atomes, à appliquer une impulsion
d’un potentiel de piégeage de manière de limiter l’expansion des atomes les
plus rapides. Cette impulsion de potentiel a l’effet d’une lentille convergente,
permettant de collimater le faisceaux atomique. Une méthode originale pour
augmenter la durée T a été démontrée dans [19,20], le principe est d’ouvrir un
interféromètre, puis de régulièrement transférer de la quantité de mouvement
aux atomes avec des oscillations de Bloch pour les faire "rebondir" jusqu’à
refermer l’interféromètre. La limite de cette technique vient de la décohérence
induite par les inhomogénéités de couplage et de déplacements lumineux entre
les atomes et l’onde stationnaire utilisée pour les oscillations de Bloch.

– La norme du vecteur d’onde keff est un autre paramètre accessible pour
augmenter la sensibilité. L’intérêt d’augmenter la norme de keff est que l’on
augmente la sensibilité sans augmenter le temps de cycle. De nombreuses tech-
niques sont en voie de développement ou en cours d’optimisation pour aug-
menter l’angle de diffraction, comme la double diffraction [21,22] ou le multiple
~k [23, 24].

L’optimisation des trois paramètres: C, T et keff , permet d’augmenter le signal
et donc le rapport signal à bruit. L’objectif de cette thèse, n’est pas tant de travailler
pour augmenter l’amplitude du signal, mais plutôt de contrôler et de réduire celle
du bruit.
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1.2.3 Fonction de sensibilité

La fonction de sensibilité est la fonction de transfert de l’instrument vis-à-vis des
fluctuations de la phase des faisceaux Raman. C’est un outil initialement introduit
dans le contexte des horloges atomiques [25] et qui se transpose facilement au cas
d’autres types d’interféromètres, et notamment au cas du gravimètre [26]. Elle nous
permet de calculer l’impact des variations de phase et de fréquence, qu’elles soient
aléatoires ou déterministes.

Son expression s’obtient en calculant la limite du rapport entre une variation de
la probabilité de transition δP sur une variation de la phase des lasers δΦ tendant
vers 0:

gs(t) = 2 lim
δΦ→0

δP (δΦ, t)

δΦ
(1.21)

Elle a été mesurée pour un interféromètre de type Mach-Zehnder dans [27]. Les
auteurs de cet article mesurent la probabilité de transition en appliquant un saut
de phase laser δΦ (environ 100 mrad). En changeant la date du saut de phase, ils
retracent ainsi l’évolution de la fonction de sensibilité au cours de l’interféromètre
et retrouvent le résultat prédit par le calcul.

gs(t) est une fonction impaire, dont l’expression dans la partie des temps supé-
rieurs à 0 (nous plaçons l’origine des temps au centre de l’impulsion π) est donnée
par:

gs(t) =


sin(ΩRt) pour 0 < t < τ

1 pour τ < t < T + τ

− sin(ΩR(T − t)) pour T + τ < t < T + 2τ

(1.22)

La figure 1.6 représente l’évolution de la fonction de sensibilité au cours du temps.
Pour des variations temporelles de la phase des lasers Raman pendant l’interféro-
mètre, données par δφ(t), on obtient alors une variation de la phase de l’interféro-
mètre donnée par:

δΦ =

∫ +∞

−∞
gs(t)

d(δφ(t))

dt
dt (1.23)

L’utilisation de l’impulsion π au milieu de l’interféromètre est responsable de l’im-
parité de la fonction gs(t): c’est ce qui fait de notre interféromètre un gravimètre
et pas une horloge. En effet, un décalage de fréquence constant au cours de l’inter-
féromètre ne contribuera pas ici à la différence de phase en sortie d’interféromètre,
contrairement à ce qui se produit pour une horloge. Alors qu’un décalage de fré-
quence variant linéairement, c’est le cas pour le décalage Doppler en présence d’une
accélération constante, donne une contribution non nulle au déphasage de l’interfé-
romètre. Cependant, et nous le verrons plus en détail au chapitre 3, l’indépendance
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Fig. 1.6 – Fonction de sensibilité de l’interféromètre π
2 − π − π

2 , pour T = 64 ms et une durée
d’impulsion τ = 8 ms (la durée d’impulsion est augmentée d’environ deux ordres de grandeur pour
la figure).

de notre interféromètre aux décalages constants n’est vraie que dans le cas idéal
où la fonction gs(t) est parfaitement symétrique, ce qui nécessite que les couplages
soient identiques à chaque impulsions Raman. Dans ce cas, nous vérifions bien la
condition suivante: ∫ +∞

−∞
gs(t)dt = 0 (1.24)

Nous verrons au chapitre 3 les causes et les conséquences d’une asymétrie de gs(t)
et proposerons une solution pour limiter son impact sur la mesure de g.

1.3 Les variations temporelles de g

La valeur locale de l’accélération de la pesanteur présente des fluctuations tem-
porelles certes faibles (≈ 10−7 en valeur relative), mais faciles à résoudre avec des
gravimètres à l’état de l’art, atomiques ou non, relatifs ou absolus. Ces variations
temporelles de g, représentent le signal utile pour les géophysiciens ou pour des ex-
périences de mesures de précision qui dépendent de g comme la balance du watt,
mais peuvent être considérées comme du bruit, dès lors qu’elles ne sont pas bien
comprises, dans le cadre de nos études métrologiques pour l’évaluation des biais liés
aux effets systématiques.
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1.3.1 Les marées

La principale composante des variations temporelles de g sont les marées. A notre
niveau de stabilité long terme, ce phénomène est autrement plus complexe que le
simple va et vient quotidien de la mer sur le littoral. A un certain niveau d’exactitude
(≈ 0,1 µGal), elles deviennent difficiles à modéliser et représentent alors pour nous
une des limites de la stabilité de notre mesure aux temps longs.

Le phénomène des marées à la surface de la Terre est le résultat de forces gravi-
tationnelles et d’inerties des systèmes Terre-Lune, Terre-Soleil et dans une moindre
mesure des systèmes entre la Terre et tous les autres corps massifs environnants.
Nous pouvons distinguer trois types de marées:

– les marées atmosphériques
– les marées océaniques
– les marées terrestres

Cette distinction vient du fait que l’effet des forces mises en jeux dépend de
l’élasticité des milieux sur lesquels elles s’appliquent. Pour illustrer l’effet de ces
forces, nous avons représenté sur la figure 1.7 la déformation qu’elles induisent sur
la surface océanique d’une Terre purement océanique. Le schéma (a) représente l’effet
de la force d’attraction gravitationnelle de la lune et le schéma (b) l’effet de la force
d’entraînement du système Terre-Lune.

Terre Lune

a)

b)

A

Fig. 1.7 – a) Effet de la force d’inertie d’entraînement issue du système Terre-Lune sur la répartition
de l’eau à la surface de la Terre dans le cas d’une Terre purement océanique. b) Effet de la force
gravitationnelle exercée par la Lune sur les eaux à la surface de la Terre, les eaux de la Terre
"tombent" dans le potentiel gravitationnel de la lune.



1.3. Les variations temporelles de g 23

Pour simplifier la représentation nous n’avons représenté que la surface océa-
nique, mais le raisonnement est similaire pour les marées terrestres et atmosphé-
riques. Pour le système Terre-Lune, ces deux forces déplacent les masses gazeuses,
liquides et solides au cours du temps en formant deux renflements alignés de part et
d’autre de la Terre selon l’axe Terre Lune. Le déplacement de ces masses dépend de
la topographie du lieux où l’on se trouve. Par exemple, les masses d’air sont ralenties
par les montagnes et les masses d’eau sont arrêtées par les côtes. Nous enregistre-
rons donc un signal des marrées différent si nous sommes au bord de la mer, dans
les terres ou en montagne. A titre d’exemple, la déformation de la croute terrestre
selon la verticale est de l’ordre de 20 cm, avec un gradient vertical de g d’environ
300 µGal/m cela correspond à des variations de 60 µGal. Cette déformation de la
croute peut même dans certain cas être la cause du déclenchement de séismes [28].
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Fig. 1.8 – Variations g en µGal provoquées par les marées sur les trois ans de cette thèse (a) sur
un mois (b) et sur une journée (c).

Le mouvement de rotation de la Terre sur elle-même est responsable des varia-
tions quotidiennes de g (fig. 1.8.c). En plaçant notre gravimètre sur le point A de
la figure 1.7, nous observons (en négligeant la distance parcourue par la lune au-
tour de la Terre sur cette durée) un minimum du signal des marées correspondant
au renflement issu de la force d’entraînement, puis un maximum 6h plus tard. 12h
après avoir passé le premier minimum, nous passons par un second minimum qui
correspond cette fois ci au renflement issu de la force de gravité de la Lune et enfin
après 18h nous repasserons par un maximum. Pour une description plus complète,
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nous devons aussi prendre en compte le système Terre-Soleil, qui génère lui aussi
deux renflements de matière. L’amplitude des variations de marées est alors maxi-
male lorsque tous les renflements sont alignés et minimale si ils sont tournés de 90̊
les uns par rapport aux autres.

La Lune qui tourne autour de la Terre avec une période de 27 jours, fait varier
l’alignement de la Lune et du Soleil sur cette période et permet d’expliquer les
modulations semi-mensuelles des marées (fig 1.8.b)). Enfin, les modulations semi-
annuelles viennent de la rotation de la Terre autour du Soleil (fig 1.8.a)).
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Fig. 1.9 – Ecart-type d’Allan d’une mesure de g corrigée des marées par le modèle. La ligne en
pointillé représente la pente d’un bruit blanc. La dérive de l’écart-type d’Allan est attribuée à
l’inexactitude de notre modèle des marées.

Nous avons un modèle à Trappes qui nous permet de corriger notre signal inter-
férométrique des marées. Pour obtenir ce modèle, des mesures de g de plus d’un an
ont été ajustées par un modèle théorique qui est la somme de termes périodiques
ajustables en amplitudes Ai, périodicités ωi et phases φi:

∆gmarées = −
∑
i

δiAi cos(ωit+ φi + ∆φi) (1.25)

Les différentes ondes utilisées viennent du catalogue de Tamura [29] qui comprend
1200 ondes. Les mesures ont été faites par un gravimètre à ressort de type CG5 en
continu pendant 573 jours [11]. L’ajustement du modèle sur ces mesures nous permet
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d’extraire les paramètres de 15 ondes responsables des fluctuations de g mesurables
par notre instrument [30] sur le site de Trappes.

Malgré une dérive journalière du CG5 qui se stabilise à 400 µGal par jour, notre
modèle nous permet de corriger les marées pour atteindre une stabilité de 0,2 µGal
après un temps d’intégration d’une heure et demi (≈ 10000 s). Au-delà de cette durée
d’intégration et à ce niveau de stabilité, si nous continuons à utiliser le modèle pour
corriger les marées, nous obtenons une remontée de l’écart-type d’Allan [31], et donc
une dégradation de la stabilité de la mesure (figure 1.9). Nous verrons au chapitre 4
que l’utilisation d’autres gravimètres pour corriger le CAG (Cold Atom Gravimeter)
permet de dépasser cette limite.

1.3.2 Effet de la pression atmosphérique

Le paragraphe précédent a présenté l’influence des masses célestes sur notre me-
sure. Nous allons maintenant passer à une échelle inférieure en nous intéressant aux
variations de la distribution des masses environnantes, notamment celle des masses
atmosphériques [32]. Pour une pression atmosphérique de 1000 hPa, la colonne de
surface de base de 1 m2 au dessus du gravimètre représente une masse d’environ
104 kg. L’effet de cette masse d’air atténue la valeur de g puisque la force qu’elle
exerce sur le gravimètre s’oppose à la force d’attraction gravitationnelle exercée par
la Terre. Les variations du résidu du signal de g corrigé des marées sont princi-
palement dominées par l’effet des variations de la pression atmosphérique: c’est la
seconde cause responsable des fluctuations temporelles de g (fig. 1.10).

En mesurant en parallèle les variations de g avec le CAG et la pression atmosphé-
rique avec un baromètre pendant environ 1 mois, nous pouvons par un ajustement
linéaire, extraire une admittance αp de -0.328(1) µGal/hPa. Pour comparer les va-
leurs de g mesurées à différents moments dans le temps, une valeur de pression de
référence P0 est définie à 993 hPa qui est la valeur nominale pour notre altitude
de mesure. La correction des effets atmosphériques ∆gpress sur le signal de g s’écrit
donc:

∆gpress = αp(P − P0) (1.26)

La qualité de cette correction dépend directement de l’état d’homogénéité de la
distribution de masse à proximité du gravimètre. La variation de g induite par une
masse M dépend de sa localisation dans l’espace, plus cette masse est proche de
l’axe vertical passant par le point de mesure du gravimètre plus son effet se fera
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Fig. 1.10 – Variations de la pression atmosphérique (en rouge) et variations de gravité associées
(en noir).

ressentir et inversement, plus la masse est proche du plan horizontal moins son effet
sera important. Nous avons tracé sur la figure 1.11 les positions possibles que peut
prendre une masse M ponctuelle pour engendrer un biais de -1 µGal sur la mesure.
Nous avons tracé ces positions pour différentes masses allant de 1 kg à 100 kg avec un
pas de 10 kg (du bleu au rouge). Par exemple, une masse de 60 kg placée n’importe
où sur la courbe jaune biaisera la mesure de -1 µGal, sans que l’on puisse déterminer
la position de cette masse. Pour lever l’ambiguïté sur la position de cette masse, il
faudrait construire un réseau d’au moins 3 gravimètres.

Pour faciliter la représentation, la figure 1.11 est tracée selon deux dimensions:
la verticale et un axe quelconque du plan horizontal. Les lignes colorées sont des
sections de surface que nous pouvons produire par leurs rotations autour de l’axe
vertical qui passe par l’origine du repère. On obtient une figure symétrique par
rapport au plan horizontal si on s’intéresse à un biais de +1 µGal.

Le gravimètre intègre l’effet de l’ensemble des masses environnantes. 90% de l’ef-
fet de la pression sur la mesure de g est produit par les masses d’air à moins de
50 km du gravimètre [33]. En dehors des phénomènes météorologiques particuliers,
nous pouvons considérer la pression atmosphérique dans un volume de 50 km au-
tour du gravimètre comme homogène et donc une correction linéaire de la pression
(éq. 1.26) comme suffisamment efficace à notre niveau d’exactitude. Pour améliorer
cette correction qui peut devenir une limite pour des stabilités de mesure de quelque
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Fig. 1.11 – Positions possibles d’une masse M ponctuelle (de 1 kg à 100 kg par pas de 10 kg selon
la couleur) qui provoque un biais de -1 µGal sur la valeur de g. L’origine des axes représente le
point de mesure du gravimètre.

dizaines de nGal, la mesure de la pression ne doit pas être faite par un baromètre
unique à proximité du gravimètre, mais plutôt par un réseau de baromètres plus ou
moins dense selon le niveau de précision à atteindre. Nous n’aurons pas besoin dans
le cadre de cette thèse d’avoir recours à un dispositif aussi lourd et proposerons dans
le chapitre 4 un moyen efficace pour extraire le signal dû aux variations de pression
atmosphérique.

1.3.3 Mouvement de l’axe de rotation de la Terre

L’accélération d’entraînement, qui contribue à la valeur de l’accélération de la
pesanteur (éq. 1) est liée au mouvement de rotation de la Terre sur elle même. Son
amplitude en un point A à la surface de la Terre augmente linéairement avec la
distance entre A et l’axe de rotation de la Terre. Elle est donc nulle au niveau des
pôles et maximale à l’équateur (≈ 0,03 m/s−2). La rotation de la Terre sur elle même
est aussi responsable de l’aplatissement de la Terre, qui fait qu’un gravimètre placé
aux pôles est alors plus proche du centre de la Terre que si il est placé au niveau de
l’équateur.

L’accumulation de accélération d’entraînement qui tend à s’opposer à la force
gravitationnelle exercée par la Terre et l’éloignement du centre de la Terre implique
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que la valeur de g est significativement plus faible au niveau de l’équateur. Elle est
d’environ 9,78 m/s2 à l’équateur et 9,83 m/s2 aux pôles (ce qui fait de l’équateur
une zone favorable pour le lancement de fusées).
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Fig. 1.12 – a) Variations de la position de l’axe de rotation de la Terre vu aux pôles durant les 3
ans de cette thèse. b) Variations de g provoquées par le changement d’angle de l’axe sur ces 3 ans.

L’orientation de l’axe de rotation de la Terre varie dans le temps avec une pré-
cession d’environ 26 000 ans autour de la perpendiculaire au plan de rotation de la
Terre autour du Soleil. A cette précession s’ajoute une autre variation périodique
d’environ 1 an qui nous intéresse particulièrement ici. La figure 1.12.a retrace la
position de l’axe de rotation vu depuis l’un des pôles sur une période de trois ans.
Ces variations modifient la distance entre notre gravimètre et l’axe de rotation de
la Terre, et donc l’accélération d’entraînement mesurée. Par ailleurs, cette variation
de l’accélération d’entraînement engendre de surcroit une légère déformation de la
Terre qui par conséquent fait varier la distance entre le gravimètre et le centre de
masse de la Terre. Pour connaitre l’orientation de cet axe et en déduire les variations
de g qui y sont associées, nous nous réfèrerons à l’International Earth Rotation and
Reference Systems Service (IERS), auquel l’observatoire de Paris contribue, qui est
en charge d’étudier et de mesurer ces déplacements. Chaque semaine, l’IERS fournit
en libre accès sur son site internet le résultat des mesures de l’angle de l’axe de rota-
tion et aussi une prédiction théorique de cette position sur l’année qui suit. Avec ces
mesures, nous pouvons calculer l’impact de cet effet ∆gpôle en µGal de la manière
suivante [34]:

∆gpôle(t) = −δpôleΩ2
T r sin(2φ)(xp(t) cos(λ)− yp(t) sin(λ)) (1.27)
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Avec xp(t) et yp(t) les angles entre l’axe de référence et l’axe de rotation mesuré. Les
paramètres λ et φ sont respectivement la longitude et latitude du point de mesure
du gravimètre. ΩT est la vitesse rotation de la Terre et r la distance entre le centre de
la Terre et le point de mesure. δpôle est un paramètre qui rend compte de l’élasticité
de la Terre, il est égal à 1,16 et serait égale à 1 pour une Terre parfaitement rigide.
L’amplitude des variations des angles sur trois ans est de l’ordre de la centaine de
millisecond d’arc. Les variations de g associées à cet effet sont tracées figure 1.12.b,
elles oscillent avec une amplitude d’environ 4 µGal. L’incertitude sur la mesure de
la position de l’axe de rotation fourni par l’IERS est de l’ordre de 1.10−1 millisecond
d’arc correspondant à une erreur inférieure à 2 nGal sur le calcul de cet effet.

1.4 Les effets systématiques

La configuration des lasers Raman nous permet de coupler l’état atomique ini-
tial |f, p〉 à deux niveaux excités qui se distinguent par leur quantité de mouve-
ment: |e, p + ~keff〉 et |e, p − ~keff〉. Au moment de la première impulsion Raman
de l’interféromètre les atomes ont été accélérés pendant plus de 15 ms, ce qui cor-
respond (en tenant compte de la fréquence de recul d’environ 15 kHz) à un décalage
Doppler de +380 kHz pour la transition |f, p〉 → |e, p−~keff〉 et de -410 kHz pour la
transition |f, p〉 → |e, p+ ~keff〉. La largeur du nuage étant d’environ 80 kHz, nous
pouvons facilement en changeant la fréquence du laser R2 choisir l’une ou l’autre de
ces transitions. Comme nous montre la figure 1.13, nous pouvons ainsi réaliser deux
types d’interféromètres, en utilisant un keff orienté vers le haut (k↑) ou vers le bas
(k↓)

Le signe du déphasage induit par certains effets dépend de l’orientation de keff ,
c’est par exemple le cas de celui entraîné par g. D’autres effets induisent des dépha-
sages identiques quelque soit l’orientation de keff . En alternant les mesures succes-
sivement avec un vecteur d’onde k↑ puis k↓, nous pouvons moduler le signe des effets
dépendants de keff . Cette modulation permet de discriminer les effets dépendants
des effets indépendants du signe de keff . En calculant la demi-différence entre les
mesures utilisant k↑ avec celles utilisant k↓ nous obtiendrons un signal contenant
uniquement les effets dépendant. Inversement, en faisant la demi-somme nous isole-
rons les effets indépendants de keff .
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Fig. 1.13 – Deux interféromètres possibles obtenus à partir d’un même nuage atomique. L’un (↑)
est obtenu avec des transitions de vecteur d’onde pointant vers le haut (k↑), l’autre (↓) avec un
vecteur d’onde opposé (k↓). Pour distinguer ces deux interféromètres, nous avons multiplié par 100
la vitesse de recul issue de la transition Raman.

Nous classerons les effets systématiques en deux catégories, selon leurs dépen-
dances au signe de keff , ce qui revient à différencier les effets que l’on peut rejeter
par l’alternance ↑↓ de ceux qui ne peuvent pas l’être.

Les effets indépendants du signe keff :
– ∆ΦLS1: déplacement lumineux à 1 photon
– ∆ΦZee: effet Zeeman quadratique
– ∆ΦCPT : effet lié au piégeage cohérent de population
– ...
Les effets dépendants du signe keff :
– g: tous les effets responsables des variations de la gravité
– ∆ΦCo: accélération de Coriolis
– ∆ΦLS2: déplacement lumineux à 2 photons
– ∆ΦαLS1: déplacement lumineux induit par la rampe de fréquence
– ...
La plupart de ces effets ont déjà fait l’objet d’une analyse détaillée dans les thèses

précédentes [11, 12, 35, 36]. Je reprendrai ici plus particulièrement ceux sur lesquels
mon travail a porté, ou pour lesquels mon travail a apporté de nouveaux éléments.
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1.4.1 Les effets indépendants du signe de keff

Déplacement lumineux à 1 photon: LS1

La présence d’un champ électrique k oscillant désaccordé de ∆, entraîne par
"effet Stark dynamique" un décalage des niveaux d’énergie de l’atome. Ces décalages,
appelés déplacements lumineux, dépendent de la fréquence de Rabi Ωjk (éq. 1.2) du
champ k, entre le niveau |j〉 et un niveau |i〉. Ils sont inversement proportionnels au
désaccord ∆ du niveau |i〉.

Le déplacement lumineux δωf et δωe des niveaux |f〉 et |e〉 par rapport au niveau
|52P3/2, F

′ = 1〉, s’exprime de la façon suivante:

δωf =
|Ωf1|2

∆
+

|Ωf2|2
∆− ωHFS

δωe =
|Ωe1|2

∆ + ωHFS
+
|Ωe2|2

∆

(1.28)

Nous définissons le déplacement lumineux différentiel δωLS1 comme:

δωLS1 = δωe − δωf (1.29)

Si les déplacements δωf et δωe sont identiques, alors le déplacement lumineux
différentiel est nul, la différence d’énergie entre les niveaux |f〉 et |e〉 est égale à
~ωHFS.

L’équation 1.28 montre que l’effet des faisceaux R1 et R2 sur le déplacement lu-
mineux varie selon le sous niveau hyperfin considéré. Nous pouvons alors modifier le
déplacement différentiel en changeant le rapport d’intensité I2/I1 entre les deux fais-
ceaux Raman. En faisant le calcul de ces déplacements lumineux en tenant compte
des quatre sous niveaux hyperfins du niveau 52P3/2 nous pouvons déterminer un
rapport I2/I1 qui annule le déplacement lumineux différentiel. Ce rapport dépend
du désaccord Raman. Dans nos conditions d’utilisation, le désaccord ∆ est environ
égal à -1 GHz, le rapport I2/I1 qui permet d’annuler δωLS1 à ce désaccord est de
1,74.

Le nuage d’atome s’étale au cours de sa chute dans un faisceau dont l’intensité
n’est pas répartie de manière homogène mais de manière gaussienne. Cette distri-
bution de l’intensité implique qu’il y ait une distribution spatiale des déplacements
lumineux. Les atomes qui se propagent dans cette distribution ne voient alors pas le
même déplacement lumineux à chacune des impulsions de l’interféromètre. La va-
riation de ces désaccords est augmentée par le fait que les modes spatiaux des lasers
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R1 et R2 sont éventuellement différents, notamment parce qu’ils ne se propagent pas
suivant le même axe de la fibre optique (ils sont en polarisations croisées). En me-
surant le déplacement lumineux à différente altitudes dans la chambre à vide, nous
vérifions bien que ce déplacement varie. Nous observons une croissance monotone
du déplacement lumineux différentiel selon l’altitude, qui dans ce cas, comme nous
l’avons vu au paragraphe 1.2.3 participe au déphasage interférométrique.

Bien que nous puissions rejeter l’effet de cette inhomogénéité des déplacements
lumineux par l’alternance k↑ et k↓, nous prenons soin en début de chaque mesure de
g d’ajuster le rapport d’intensité des Raman pour annuler δωLS1.

Effet du gradient champ magnétique

Chaque sous niveau de la structure hyperfine possède 2F+1 sous niveaux Zee-
man qui sont dégénérés en absence de champ magnétique. Nous pouvons observer
cette levée dégénérescence par spectroscopie micro-onde en présence d’un champ
magnétique, c’est l’effet Zeeman normal. Le niveau F = 1 est scindé en trois sous
niveaux Zeeman repérés par un nombre quantique mF ∈ [-1;0;1] et le niveau F=2
en cinq sous niveaux mF ∈ [-2;-1;0;1;2]. En balayant la fréquence de la micro-onde,
nous obtenons sept pics représentant toutes les transitions possibles (suivant la règle
∆mF = 0 ou ± 1). Pendant l’étape de préparation, que nous décrirons au chapitre
2, nous sélectionnons les atomes dans le niveau mF = 0 qui, au premier ordre, est
insensible à l’effet Zeeman.

Cependant, les sous niveaux mF = 0 sont déplacés par l’effet Zeeman quadra-
tique, qui donne un déplacement de fréquence différentiel sur la transition d’hor-
loge [37] de:

δν =
(gJ − gI)2µB

2h2νHFS
B2 = K.B2 (1.30)

gJ et gI sont respectivement les facteurs de Landé du moment cinétique total
de l’électron et du noyau, et µB le magnéton de Bohr. Le facteur K est égal à
575.15 Hz/G2.

Pour estimer le biais induit par l’effet Zeeman du second ordre nous devons carto-
graphier le champ magnétique le long de la trajectoire des atomes. Pour réaliser cette
cartographie, nous utilisons l’effet Zeeman normal dont l’effet sur le décalage des fré-
quences de mF = 1 → mF = 1 est bien supérieur avec 1400 kHz/G (+700 kHz/G
pour les sous niveaux Zeeman du niveau F = 2 et -700 kHz/G pour F = 1) à l’effet
Zeeman du second ordre (0,57515 kHz/G). Nous faisons une spectroscopie micro-
onde à différentes altitudes pour mesurer le décalage en fréquence des sous niveaux



1.4. Les effets systématiques 33

Zeeman que nous convertissons ensuite en Gauss. La figure 1.14 reporte différentes
cartographies du champ magnétique résiduel dans l’enceinte à vide fait depuis 2010
et jusqu’en début 2015.
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Fig. 1.14 – Cartographie selon l’axe vertical du champ magnétique résiduel dans l’enceinte à vide
fait à différentes dates: 11/05/2010 (carrés noirs), 24/04/2013 (ronds rouges), 03/10/2013 (losanges
bleus), 12/04/2014 (étoiles vertes) et 27/02/2015 (ronds creux gris). Les flèches verticales indiquent
les dates des impulsions Raman pour un interféromètre dont la durée est de 70 ms (en noir) et 80
ms (en vert).

Un double blindage magnétique cylindrique en µmétal entoure l’enceinte à vide
pour la protéger des variations du champ magnétique terrestre et autres éléments
magnétiques à proximité des atomes. La conception de l’enceinte à vide a été op-
timisée pour que le moins d’éléments produisant des champs magnétiques soient
présents à l’intérieur de ces blindages. Néanmoins, pour assurer le bon fonctionne-
ment du MOT-3D, des bobines doivent être installées au plus près des atomes et
donc à l’intérieur du blindage magnétique. L’intensité des champs magnétiques gé-
nérés par ces bobines sont suffisants pour produire à leur coupure des courants de
Foucault dans les parties conductrices de la chambre à vide. Lors de l’extinction des
bobines ces courants de Foucault peuvent former des champs magnétiques résiduels
qui augmentent la durée d’extinction du champ magnétique à l’intérieur des blin-
dages. Nous pouvons voir sur la figure 1.14 les variations du champs magnétique
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dans l’enceinte à vide. Nous attribuons ces variations en fonction du temps de chute
à une évolution temporelle et spatiale du champ magnétique résiduel qui décroit.

En intégrant les profils de champ de la figure 1.14 le long de la verticale pondérés
par la fonction de sensibilité nous pouvons estimer le biais ∆ΦZeeman résultant du
champ magnétique résiduel (éq. 1.23). Le profil du champ magnétique mesuré le
11/05/2010 était favorable pour limiter les biais car il était proche d’une fonction
paire (paragraphe 1.2.3) tandis que depuis le 03/10/2013 il est plus proche d’une
fonction impaire. Le biais sur la mesure de g induit par le profil du 11/05/2010 sont
d’environ 2 µGal. Avec le profil de la dernière mesure (27/02/2015), nous trouvons
que ce biais atteint 7.3 µGal pour T = 70 ms et de 8,3 µGal pour T = 80 ms.

Effet CPT

Nous avons mesuré les biais sur le déphasage interférométrique provoqués par
l’effet de piégeage cohérent de population CPT (coherent population trapping en
anglais) qui avait été prédit dans [38]. Dans un système à trois niveaux couplés
par deux champs lasers en configuration Λ, l’émission spontanée amène les atomes
dans un état noir qui n’est plus résonnant avec les lasers Raman. Le déphasage
interférométrique induit par les atomes dans l’état noir varie comme:

∆ΦCPT =
ΓτΩeff

2∆
(1.31)

Il augmente linéairement avec Γ le taux d’émission spontanée, de la durée de l’im-
pulsion τ et est inversement proportionnel à ∆ le désaccord Raman. Cet effet ne
varie pas selon le signe de keff et peut donc être rejeté par l’alternance ↑↓.

Cette étude a été publiée dans PRA [39] et se trouve en annexe.

1.4.2 Les effets dépendants du signe de keff

Effet Coriolis

La force de Coriolis est une force d’inertie qui agit sur un corps massif perpen-
diculairement à sa vitesse. Dans le contexte de notre gravimètre, cette force peut
introduire des variations de la phase atomique qui ne sont pas corrélées aux varia-
tions de la gravité, mais à la vitesse des atomes. Étant donné l’expression de cette
force, si les atomes ont une vitesse résiduelle non nulle selon la direction Est/Ouest,
ils subiront une accélération gCoriolis orientée selon la verticale. Cette accélération
contribuera alors à la valeur de g mesurée. Nous pouvons exprimer cette accélération
en terme de biais sur la phase atomique de la façon suivante:
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∆ΦCoriolis = keffT
2.(ΩT ∧ vi) (1.32)

ΩT est le vecteur de rotation de la Terre et vi la vitesse moyenne des atomes
dans la direction i.

La vitesse moyenne des atomes au moment du lâcher dépend du rapport d’inten-
sité des faisceaux pendant la phase de mélasse, de leur polarisation et des fluctuations
de position d’éventuelles franges d’interférence entres les faisceaux de la mélasse au
niveau des atomes. Pour simplifier le contrôle de la vitesse Est/Ouest des atomes,
le CAG est orienté de manière à ce que seul deux faisceaux, les faisceaux r5 et r6

(fig. 2.6) soient alignés sur l’axe Est/Ouest. Des photodiodes installées derrière les
miroirs à 45̊ [11] utilisés pour aligner les faisceaux du MOT-3D nous permettent de
mesurer l’intensité de chacun des faisceaux du MOT-3D.

Pour déterminer le rapport r5/r6 qui correspond au rapport d’intensité égale à 1,
sans se fier à l’étalonnage des photodiodes, nous mesurons le biais δg selon le rapport
x56 = (r6 − r5)/(r6 + r5). Si ce rapport est ajusté de manière à ce que les atomes
aient une vitesse moyenne les emmenant vers l’Est, alors l’accélération de Coriolis
aura le même signe que g, nous mesurerons donc un biais δg positif et inversement si
les atomes partent vers l’Ouest. Nous attendons donc un biais qui dépend du signe
de x56. Après avoir réalisé cette mesure, nous tournons l’enceinte à vide du CAG
de 180̊ autour de son axe vertical pour inverser l’effet du rapport d’intensité. Un
rapport d’intensité qui envoyait les atomes vers l’Est, après la rotation, les envoie à
présent vers l’Ouest. Pour un même rapport d’intensité selon l’orientation du CAG,
180̊ ou 0̊ , nous obtiendrons des biais δg de signes opposés et un biais toujours nul
pour un rapport d’intensité équilibré. En traçant la différence δg0̊ − δg180̊ selon le
rapport x56, nous devons obtenir une variation linéaire du biais selon x56, qui passe
par un biais nulle pour le x56 qui équilibre les puissances des faisceaux Est/Ouest.

Ces mesures ont été réalisées plusieurs fois avec le CAG, nous avons reporté sur
la figure 1.15 la différence δg0̊ − δg180̊ selon x56 de ces différentes mesures.

En 2011 (carrés bleus) mes prédécesseurs avec un désaccord de mélasse de −1, 9Γ

ont obtenu un comportement linéaire de la différence δg0̊ − δg180̊ en fonction de
x56, mais avec une pente de signe opposé à ce qui est attendu [40]. 2 ans plus tard
nous avons répété cette mesure et obtenu une tendance similaire, avec une pente
plus faible. Cette différence sur les pentes s’explique par le fait que lors de la mesure
de 2013, le désaccord de mélasse était de -6.5Γ, réduisant ainsi le couplage des
faisceaux de mélasse. La dernière mesure faite en 2015 (ronds rouges) montre un
comportement différent des précédentes mesures. La pente est plus faible qu’avec
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Fig. 1.15 – Mesures de l’accélération de Coriolis selon la vitesse moyenne du nuage atomique selon
l’axe Est/Ouest faite en 2011 (carrés bleu), en 2013 (triangles noires) et en 2015 (rond rouge).

les mesures précédentes, mais ne passe plus par 0. La conséquence est que, nous ne
pouvons plus en 2015 ajuster x56 de manière à trouver toujours la même valeur de
g quel que soit l’orientation du CAG.

L’écart des résultats obtenus par rapport à ce qui est attendu s’explique principa-
lement par l’effet de pondération des classes de vitesse par la réponse de la détection
et une distribution des vitesses non symétrique. Prenons un nuage d’atomes ayant
une vitesse moyenne Est/Ouest nulle. La largeur de la distribution de vitesse (selon
Est/Ouest), implique qu’il y a en fait une distribution des accélérations de Coriolis.
Si cette distribution est symétrique et que la détection des atomes se fait de ma-
nière symétrique par rapport à la distribution à vitesse alors les biais de Coriolis des
classes de vitesses négatives compensent ceux des classes de vitesses positives. Par
contre, si la distribution est asymétrique et/ou que la détection pondère les classes
de vitesses de manière non symétrique, la moyenne des biais de Coriolis n’est plus
nulle.

Ce problème est difficile à modéliser précisément, il nécessite de prendre en
compte, l’effet du déséquilibre d’intensité non seulement sur la vitesse moyenne,
mais aussi sur la distribution en vitesse et sa symétrie, et la réponse de la détection,
qui elle aussi dépend non seulement de la vitesse des atomes mais aussi de leur posi-
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tion initiale. Une étude détaillée de ces paramètres et leurs influences sur la mesure
de g se trouve dans [41].

En conclusion, pour fournir une valeur absolue de g avec une incertitude infé-
rieure à 10 µGal, nous devons tourner notre chambre à vide de 180̊ pour estimer la
valeur de ces biais.

Déplacement lumineux à deux photons

La configuration des lasers Raman dans la chambre à vide (fig.1.2) nous permet
de coupler l’état initial |f, p〉 à deux états excités |e, p+~keff〉 et |e, p−~keff〉. Après
un temps de vol, ces deux transitions sont décalées par effet Doppler de +ωD + ωrec

et de -ωD + ωrec.

Lorsque nous ajustons la fréquence des Raman pour être résonant avec l’une de
ces transitions et compenser l’effet Doppler, la seconde paire induit tout de même
un couplage qui est non résonnant, puisqu’elle est désaccordée de 2ωrec. Ce couplage
induit un déplacement lumineux différentiel à deux photons sur la résonance Raman,
que nous noterons δωLS2 [42]. La vitesse des atomes grandissant, le désaccord de la
seconde paire augmente au cours de la chute. Le déplacement δωLS2 est alors plus
faible lors de la dernière impulsion que lors de la première. Pour nos paramètres
d’interféromètre, l’effet lors de la dernière impulsion est près de 10 fois plus faible
qu’à la première. En ne tenant compte que de la première impulsion, nous pouvons
exprimer en utilisant la fonction de sensibilité, le déphasage interférométrique induit
par le déplacement lumineux à deux photons de la manière suivante:

δΦLS2 =
−Ωeff

4keff .v(tπ/2)
(1.33)

Avec v(tπ/2) la vitesse des atomes au moment de la première impulsion π/2 de
l’interféromètre. Notons que le signe de ce biais change avec la direction keff . La
vitesse des atomes à la première impulsion est d’environ 15 cm/s, pour une fréquence
de Rabi de 2π×12,5 kHz. Nous calculons un biais de +8 µGal pour un interféromètre
k↑ et -8 µGal pour un k↓. Nous ne pouvons distinguer les variations de cet effet
des variations de g par l’alternance ↑↓, mais pouvons utiliser sa dépendance à la
puissance Raman pour mesurer ces variations. En alternant les mesures avec une
puissance Raman P et P/2, nous pouvons extrapoler la valeur de g à puissance
nulle pour laquelle le déplacement lumineux à deux photons est nul.
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LS1 induit par la rampe de fréquence

La propagation des atomes dans un profil d’intensité gaussien et les variations
temporelles du LS1 génère une dépendance de la mesure au déplacement lumineux
à un photon (paragraphe 1.4.1). Nous allons à présent identifier une autre source de
variations temporelles du LS1, qui est liée aux changements des fréquences des fais-
ceaux Raman au cours de l’interféromètre. En effet, pour conserver la condition de ré-
sonance à chaque impulsion Raman malgré le décalage Doppler grandissant au cours
de la chute des atomes, nous maintenons la fréquence du laser R1 constante et appli-
quons une rampe sur la fréquence du laser R2. Ce qui compte pour le calcul du LS1,
c’est la fréquence du laser dans le référentiel de l’atome en chute libre. Le désaccord
∆Ri

(i = 1 ou 2) du laser Ri varie au cours du temps comme ∆Ri
= ∆R0

i
− ki.gt.

Nous avons calculé le déplacement lumineux différentiel δωαLS1 induit par l’utili-
sation d’une rampe de fréquence, pour un désaccord ∆R0

i
= -0,923 GHz avec des

intensités I1 = 11mW/cm2 et I2 = 1, 74 × I1 et une fréquence de Rabi Ωeff de
2π×22,7 kHz. Nous avons pris en compte le fait que ce déplacement lumineux est
doublé à cause de la rétro-réflection des faisceaux Raman. Nous trouvons un écart
∆νLS1 de 10,5 Hz entre le déplacement lumineux de la première impulsion Raman
et la dernière qui sont séparées de 2T = 160 ms. Cette variation du déplacement
lumineux induit un déphasage ∆Φ = -0,42 mrad, qui est équivalent à un biais sur
g de 0,41 µGal . Le signe de ∆νLS1 au déplacement lumineux dépend du signe de
la rampe, il ne peut donc pas être rejeté par la technique d’inversion du signe de
keff . Il dépend de la durée T de l’interféromètre et du désaccord Raman ∆ mais
pas de la fréquence de Rabi. Nous avons réalisé une série de mesure de g en chan-
geant le désaccord Raman pour comparer le résultat aux prédictions théoriques. La
figure 1.16 reporte le résultat de cette comparaison. La mesure du biais sur g selon
le désaccord Raman a été faite avec la pleine puissance dans les faisceaux Raman
(triangles pleins gris) et avec la moitié de puissance (triangles vides). Le biais sur g
provoqué par le déplacement ∆νLS1 suit une croissance monotone quand on diminue
∆ et passe par un biais nul pour ∆ ≈ -0,7 GHz. Le biais sur g au désaccord que
nous utilisons habituellement (repéré par la ligne discontinue) est de 0,30(2) µGal
et doit être ajouté à notre bilan d’incertitude.

Comme la fréquence de Rabi varie en I/∆, nous avons réalisé une troisième série
de mesure en modifiant l’intensité Raman de manière à conserver une fréquence
de Rabi constante malgré la variation du désaccord Raman. En accord avec nos
prédictions, l’effet de la rampe de fréquence ne dépend pas de la puissance ni même
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Fig. 1.16 – Biais sur la mesure de g induit par le balayage en fréquence d’un seul laser Raman en
fonction du désaccord Raman ∆, mesuré par le CAG à pleine puissance Raman (triangles pleins
en gris), à mi-puissance (triangles vides) et avec une fréquence de Rabi effective constante de
11,4 kHz (ronds noirs). La ligne rouge représente un modèle simple et la surface grise représente
le résultat d’une simulation de Monte Carlo avec les paramètres de notre interféromètre tel que la
distribution gaussienne de l’intensité Raman et la distribution Lorentzienne des vitesses atomiques.
Le désaccord Raman de 0,923 GHz utilisé habituellement est représenté par la ligne discontinue
bleue.

de la fréquence de Rabi effective, nous n’observons pas d’écarts résolus entre les trois
séries de mesures à différentes puissances. Pour tenter de comprendre l’écart entre
la mesure et la prédiction théorique (ligne rouge figure 1.16), nous avons fait une
simulation Monte Carlo pour tenir compte des conditions expérimentales. L’accord
entre cette simulation et les mesures est meilleure qu’avec le calcul.

Bien que ce biais ne puisse être rejeté par l’alternance de mesure ↑↓, il peut
être annulé en rampant symétriquement les deux fréquences Raman ω1 et ω2 de la
manière suivante: ω1(t) = ω0

1 + α
2
t et ω2(t) = ω0

2 − α
2
t. Dans ce cas les variations du

déplacement lumineux induit par la rampe du laser R1 sont de signes opposées aux
variations venant de R2, les deux déplacements lumineux se compensent.

Les détails de la technique de mesure qui nous a permis de résoudre ces effets
ténus sont développés dans l’article [43] ajouté en annexe. Notons que cette technique
de mesure nous a permis de confirmer par la mesure, le calcul de l’effet de la vitesse
fini de la lumière que nous annoncions comme nul grâce à l’alternance k↑k↓.
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1.5 Technique de mesure et rejet des effets systé-
matiques

1.5.1 La séquence de mesure

Nous avons vu au cours de ce chapitre que nous pouvons rejeter une certaine
partie des effets systématiques en alternant les mesures avec des signes du vecteur
d’onde Raman différents. Nous avons aussi vu que nous pouvons rejeter l’effet du
déplacement lumineux à deux photons en alternant les mesures avec des puissances
différentes. Ainsi, différencier g d’un maximum d’effets parasites et donc obtenir
une valeur absolue la plus exacte possible, nous utilisons de façon standard suc-
cessivement quatre configurations différentes: C0, C1, C2 et C3. Les deux premières
utilisent une puissance P pour les impulsions Raman et diffèrent l’une de l’autre par
l’orientation de leur vecteur d’onde Raman keff . Les deux configurations suivantes
utilisent une puissance P/2 et diffèrent aussi l’une de l’autre par le signe de keff .
Chacune de ces configurations nous fournit une valeur de g après un temps de cycle
de 0,38 s. Le déphasage de chacune des configurations est donné par:

C0 : ∆Φ↓,Ω = keffgT
2 + ∆ΦLS2 + ∆ΦCo + ∆ΦAb + ∆Φindép

C1 : ∆Φ↑,Ω = −keffgT 2 −∆ΦLS2 −∆ΦCo −∆ΦAb + ∆Φindép

C2 : ∆Φ↓,Ω/2 = keffgT
2 +

1

2
∆ΦLS2 + ∆ΦCo + ∆ΦAf + ∆Φindép

C3 : ∆Φ↑,Ω/2 = −keffgT 2 − 1

2
∆ΦLS2 −∆ΦCo −∆ΦAf + ∆Φindép

(1.34)

Nous réalisons successivement 100 mesures avec chacune des 4 configurations et
pouvons alors calculer une valeur de g corrigée de la plus part des effets systématiques
sauf ceux issus de l’accélération de Coriolis (∆ΦCo) et des aberrations du front d’onde
Raman (∆ΦAf ):

(∆Φ↓,Ω/2 −∆Φ↑,Ω/2)− (∆Φ↓,Ω −∆Φ↑,Ω)

2
= keffgT

2 + ∆ΦCo + ∆ΦAf (1.35)

Finalement, en tournant la chambre à vide de 180̊ autour de l’axe vertical (pa-
ragraphe 1.4.2), nous pouvons mesurer le biais issue de l’accélération de Coriolis et
donc corriger g de cet effet.

Il reste encore le biais engendré par les aberrations du front d’onde Raman. Ce
biais est induit par les défauts de planéité du front d’onde Raman [11]. Il est le
principale facteurs limitant notre incertitude sur la valeur absolue de g. Pour le
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caractériser, nous mesurons la valeur de g en changeant la température des atomes
et donc leur étalement dans le front d’onde à chaque impulsions Raman [40,44]. En
extrapolant à une température nulle, qui correspond au biais nul car les atomes ne
se déplacent pas dans le front d’onde, nous estimons le biais induit par cet effet.
Nous avons réalisé cette mesure en début de thèse et trouvé un résultat similaire à
ce qui avait été trouvé par mes prédécesseurs: 0(4) µGal. Nous avons mis en place
un piège dipolaire dans le but de réduire la température des atomes et donc réduire
l’incertitude associée à ce biais. La fiabilité du laser de puissance ne m’a pas permis
de refroidir les atomes, cette étude est toujours en cours.

1.5.2 Bilan d’incertitude

L’étude des différents biais sur g que nous avons réalisé pendant cette thèse
et celles qui ont été réalisées par mes prédécesseurs nous permettent de dresser le
tableau d’incertitude suivant:

Effets Biais (µGal) U(µGal)
Alignement 1,2 0,5

Référence de fréquence 3,2 0,1
gradient vertical de gravité -13 <0,1
Auto-attraction du CAG -2,1 0,1

Coriolis -5,3 1,0
Aberration du front d’onde 0,0 4,0

LS2 -7,7 0,4
Indice du nuage 0,4 <0,1

αLS1 0,3 <0,1
LS1 0,0 <0,1

Zeeman 0,0 <0,1
Déphasage RF 0,0 <0,1

CPT 0,0 <0,1
Décalage de la détection 0,0 0,5

Collision froide <0,1 <0,1
Total -22,9 4,3

Tab. 1.1 – Bilan d’incertitude (U) de la mesure absolue de g.
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Chapitre 2

Description du dispositif
expérimental et aspect technique de
la mesure de g

Nous réalisons une mesure de g de façon cyclique, avec un temps de cycle de
seulement 0,38 s. Une séquence de mesure se déroule en trois étapes: la préparation
atomique, l’interféromètre et la détection. Chacune de ces étapes sont en constante
amélioration depuis les premières mesures du gravimètre en 2009. Nous commence-
rons par les décrire afin de montrer le mécanisme d’une mesure et mettre en avant
les difficultés techniques qu’elles peuvent poser. Nous présenterons ensuite les mé-
thodes que nous avons développées durant cette thèse pour pallier ces difficultés.
La connaissance des effets environnementaux et l’isolation des bruits qu’ils peuvent
entraîner, sont aussi des éléments importants pour l’optimisation de la sensibilité de
la mesure. Nous les développerons donc dans ce chapitre.

2.1 Vue d’ensemble du dispositif expérimental

Pour faciliter les déplacements du CAG, il a été conçu en deux modules sur
lesquels nous pouvons fixer des roues. La figure 2.1 est une photographie des prin-
cipaux éléments du CAG. Sur la gauche de la photographie se trouve la structure
qui supporte le banc optique et dans laquelle est installée toute l’électronique et
l’ordinateur de contrôle de l’expérience. Le seconde partie du CAG est composée de
l’enceinte à vide et les différents éléments utilisés pour son isolations et la mesure
des conditions expérimentales.
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Plate-forme d'isolation 
des vibrations

Sismomètre

Banc optique

Electronique

Blindage magnétique

Inclinomètre

MOT-2D
Système de collection 
de la fluorescence

Pompe ionique

Fig. 2.1 – Photographie du CAG en déplacement dans la mine dans laquelle est installé le labora-
toire souterrain de géophysique de l’université du Luxembourg. Sur la partie gauche se trouve le
banc optique posé sur le bloc d’électronique et sur la partie droite la chambre à vide et son système
d’isolation.

2.2 La séquence de mesure

2.2.1 Les fréquences optiques

Pour réduire la taille de l’expérience, le banc optique a été conçu pour produire
toutes les fréquences nécessaires en utilisant seulement trois sources lasers (fig. 2.2).
Ces sources laser sont des diodes en cavités étendues qui, pour les lasers 1 et 2,
sont amplifiées par des amplificateurs optiques évasés. Chacune de ces sources ont
plusieurs fonctions variables au cours de la séquence de mesure.

La figure 2.3 représente la structure du Rubidium et les fréquences optiques
correspondant à chacune des fonctions des lasers. Le laser de référence est utilisé
comme sonde horizontale pendant de la détection ou pour pousser les atomes lors
de la préparation. Les lasers 1 et 2 sont utilisés pour faire les transitions Raman
à deux photons de l’interféromètre. En dehors de l’interféromètre, le laser 1 sert
de repompeur et le laser 2 de refroidisseur ou sonde verticale. Comme nous allons
l’expliquer plus tard, les photodiodes Ph1 et Ph2 (fig. 2.2) sont utilisées pour mesurer
le battement entre les lasers pour leurs asservissement en fréquence et en phase pour
la photodiode Ph3.

La figure 2.4 retrace l’évolution des fréquences au cours d’un cycle de mesure.
Nous pouvons voir que la fréquence du laser de référence optique (en bleu) reste
constante et accordée sur la transition |F = 2〉 → |F ′ = 3〉. Nous appliquons un
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Laser 1
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Laser 2
AOE 2

Laser REF

Spectroscopie
        87Rb 
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M

MOT 2D

MOT 3D

Raman 
+ détection verticale

Pousseur

Détection 
horizontale

Chambre à videBanc OptiqueDAC 0

DAC 1 VAOM

Ph1 Ph3Ph2

Fig. 2.2 – Schéma simplifié du banc optique et de la chambre à vide. Les AOE sont des amplifi-
cateurs optiques évasés, l’AOM est un modulateur acousto-optique et les symboles Ph désignent
les différentes photodiodes utilisées pour mesurer les battements entre lasers pour leurs asservisse-
ments. DAC 0, DAC 1 et VAOM représentent les consignes numériques appliquées pour contrôler
les courants envoyés aux amplificateurs optiques et la puissance RF envoyée dans l’AOM pour
pulser les faisceaux Raman et de détection.

saut de 1 GHz sur la fréquence du laser 1 pour passer de la fonction repompeur à
Raman. Le laser 2 est celui dont la fréquence varie le plus au court de la séquence.
Nous changeons successivement sa fréquence pour passer d’un MOT (-2 Γ) à une
mélasse (-6,5 Γ) puis à une mélasse fortement désaccordée (-22 Γ). Ensuite, comme
pour le laser 1, un saut de fréquence de 1 GHz nous permet de le convertir en laser
Raman. Avant la détection nous le ramenons proche de résonance de la transition
|F = 2〉 → |F ′ = 3〉 pour l’utiliser comme un faisceau de mélasse afin de geler
les atomes en |F = 2〉 et permettre la séparation spatiale des deux populations
atomiques dans la détection (paragraphe 2.2.4). Enfin, nous le ramenons à résonance
pour exciter les atomes et collecter leur fluorescence. Pour contrôler cette dynamique,
nous jouons sur les paramètres des asservissements des lasers.

L’asservissement des lasers se fait en cascade, le laser 2 est asservi, selon les
étapes de la séquence, en phase [45] ou en fréquence sur le laser 1 qui lui même est
asservi en fréquence sur le laser de référence [46]. Ce laser de référence est asservi
sur la transition |52S1/2〉 → |52P3/2〉 par spectroscopie à absorption saturée dans une
cellule de Rubidium [47].

Pour comparer les fréquences de deux lasers, nous les superposons puis les focali-
sons sur une photodiode (Ph1, Ph2 et Ph3 de la figure 2.2) qui convertit le battement
des champs électriques des lasers en un signal électrique dont la fréquence dépend
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Fig. 2.3 – Niveaux d’énergie du Rubidium 87 et fréquences optiques utilisées dans une séquence
de mesure.
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Fig. 2.4 – Chronogramme des fréquences (partie supérieure) et des puissances lasers (partie infé-
rieure d’une séquence de mesure.

de la différence de fréquence des deux lasers. Ce signal de battement est ensuite
envoyé dans un mélangeur pour être comparé au signal produit par un oscillateur de
référence. Pour les asservissements de fréquence, la sortie du mélangeur est envoyée
dans un convertisseur fréquence/tension (FVC). En comparant la valeur de la ten-
sion ainsi obtenue à une tension de référence, correspondant à la fréquence souhaitée
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pour le laser à asservir, nous pouvons produire un signal d’erreur. Ce signal d’erreur
est utilisé pour contrôler le courant envoyé à la diode et la tension appliquée sur la
cale piézoélectrique qui supporte la lame semi-réfléchissante qui ferme la cavité du
laser en cavité étendu [12].

Laser 1 

Laser 2 

Laser REF 



DDS1 DRO 



SRD 

DDS2 

 2 

YIG 

 2 



DDS 4 

voies 

 2 
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Vers les 
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Fig. 2.5 – Chaine des fréquences pour le contrôle des lasers du gravimètre atomique. Les rectangles
gris représentent les trois lasers et les lignes rouges leurs faisceaux. Le YIG (Yttrium Iron Gar-
net) et le DRO (Oscillateur à Résonance Diélectrique) sont des oscillateurs que l’on compare aux
battements entre les différents lasers. Le SRD (Step Recovery Diode) et le LPNCG (Low Phase
Noise Comb Generator) permettent de générer des peignes de fréquences et les DDS (direct digital
synthetiser) sont des synthétiseurs digitaux directs

Pour modifier la fréquence d’un laser, nous pouvons changer la fréquence de
l’oscillateur qui est mélangé avec le signal de battement du laser à modifier ou la
fréquence du laser de l’étage supérieur. La figure 2.5 représente la chaine de fréquence
utilisée pour asservir les lasers, elle est extraite de [11] et modifiée pour prendre en
compte les modifications que nous avons apportées depuis, et bien correspondre à
la situation actuelle. La fréquence du laser 1 dépend d’un oscillateur micro-onde
de type YIG (Yttrium Iron Garnet) lui même asservi sur un peigne de fréquence,
généré à l’aide d’un LPNCG (Low Phase Noise Comb Generator) par multiplication
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d’un signal à 200 MHz. La fréquence du laser 2 dépend d’un DRO (Oscillateur
à Résonance Diélectrique) qui est asservi sur une DDS (Direct Digital Synthesis).
Pour réaliser le saut de 1 GHz après l’étape de refroidissement, nous changeons la
fréquence du YIG de la même quantité et modifions les points de fonctionnement
du courant des diodes et de la tension des cales piézoélectriques pour aider les lasers
à réaliser le saut. Le laser 1 se déplace donc de 1 GHz entraînant avec lui le laser 2.
En jouant sur la fréquence du DRO, nous pouvons modifier uniquement la fréquence
du laser 2, mais dans une gamme beaucoup plus restreinte, de 12 MHz seulement.

Juste avant l’interféromètre un interrupteur est activé pour ouvrir la boucle d’as-
servissement des fréquences entre R1 et R2 et pour fermer celle de l’asservissement
de phase qui prend le relai pendant toute la durée de l’interféromètre. Le schéma
de l’asservissement de phase n’est pas représenté sur la figure 2.5, il est détaillé
dans [35].

2.2.2 La préparation du nuage atomique et conditions ini-
tiales des trajectoires

Refroidissement du nuage

A partir d’une vapeur de Rubidium, nous produisons avec un MOT-2D [48, 49]
un jet atomique de l’ordre de 109 atomes par seconde. Ce jet collimaté passe au
travers d’un trou de 1,5 mm de diamètre pour alimenter un MOT-3D [50–52]. Le
MOT-3D est constitué de 6 faisceaux lasers contra-propageants placés sur les trois
directions de l’espace (fig. 2.6). Une paire de faisceaux contra-propageants du MOT
est alignée avec la direction Est/Ouest. Les quatres autres faisceaux, dans le plan
défini par l’axe Nord/Sud et la verticale, font des angles de 45̊ avec la verticale.

Pour répartir la puissance laser dans les différents bras des MOT, nous utilisons
des coupleurs de fibre Schäfter-Kirchhoff 1×3 pour le MOT-2D et 1×6 pour le
MOT-3D (fig. 2.7). Le réglage du rapport d’intensité des différents faisceaux se
fait en ajustant la position de lames λ/2 placées devant les cubes séparateurs de
polarisation utilisés pour séparer les faisceaux par paires.

Pour générer le gradient de champ magnétique nécessaire au piégeage des atomes,
deux bobines anti-Helmholtz sont alignées sur l’axe Est/Ouest de manière symé-
trique par rapport au centre du piège et génèrent le gradient de champ magnétique
du MOT.

Après 70 ms de chargement nous coupons le champ magnétique du MOT pour
passer en phase de mélasse optique, les atomes ont une température de quelques
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Fig. 2.6 – Schéma de la configuration des faisceaux dans le MOT-3D et de ses bobines par rapport
à la détection et au miroir de référence.

Fibre 
MOT-3D

Fig. 2.7 – Répartition des puissances dans les 6 faisceaux du MOT-3D. Les quatre premiers fais-
ceaux: P1, P2, P3 et P4 sont alignés dans le plan défini par la directions Nord/Sud et la verticale.
Chacun de ces faisceaux fait un angle de ± 45̊ avec le plan horizontal. Les deux faisceaux P5 et
P6 sont les faisceaux alignés sur l’axe Est/Ouest.

dizaines de µK. Nous changeons le désaccord des faisceaux du MOT qui étaient
désaccordé de -2 Γ (fig. 2.4) pour passer à -6,5 Γ pendant 18 ms. Nous terminons
le refroidissement par une mélasse fortement désaccordée (environ -22 Γ) pendant
8 ms. A la fin de cette étape de refroidissement les atomes ont une température
d’environ 2 µK. Notons que pendant la phase de mélasse les atomes ne subissent
plus la force de rappel qui les ramenaient au centre du piège lors la phase de MOT-
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3D. Un déséquilibre d’intensité entre les faisceaux contra-propageants ou un défaut
de polarisation des bras de la mélasse génère une force qui donne une vitesse moyenne
au nuage dans la direction du bras déséquilibré.

A la fin de l’étape de refroidissement le laser 2, de refroidissement, est coupé
le premier. Le laser 1 reste encore allumé moins d’une ms pour repomper tout les
atomes vers l’état |F = 2〉. Lorsque le laser 2 est éteint les atomes ne sont plus
piégés, ils commencent à chuter. C’est donc à la coupure du faisceau laser 2 que
nous déterminons la date de lâcher des atomes.

L’étape de refroidissement (MOT et mélasse) est décisive dans la détermination
des conditions initiales de notre interféromètre. Comme nous le verrons plus tard,
ces conditions ont un impact important sur la mesure:

– la date de lâcher des atomes,
– la vitesse moyenne du nuage dans les trois directions de l’espace,
– la position initiale des atomes,
– la symétrie de la distribution en vitesse.

Position et vitesse des atomes
Le temps écoulé entre la date du lâcher et la première impulsion Raman détermine

la vitesse des atomes au moment de l’impulsion. En calculant le décalage Doppler
associé à cette vitesse, nous pouvons déterminer la différence des fréquences des
faisceaux Raman pour satisfaire la condition de résonance. Nous pouvons aussi la
mesurer par spectroscopie Raman. Une fois cette différence de fréquence fixée, si le
délai de lâcher des atomes varie, les faisceaux Raman se décalent par effet Doppler
de la résonnance, entraînant une perte d’atomes participant à l’interféromètre mais
aussi, comme nous en discuterons plus en détail au chapitre 3, une asymétrie dans
le profil des distributions des vitesses des atomes participant à l’interféromètre. La
date de lâcher détermine aussi la position verticale des atomes lors de la détection.
La réponse de la détection n’étant pas infiniment uniforme dans toutes les directions
de l’espace, le déplacement des atomes dans la zone de détection revient à modifier
la pondération des différentes classes de vitesses atomiques. Une étude de cette
pondération est détaillée au paragraphe 3.7.

L’alignement des bobines a été fait de manière à ce que le minimum du champ
magnétique, le point d’intersection des six faisceaux du MOT-3D et le centre de la
détection soient superposés sur l’axe central de la chambre à vide. De nombreuses
raisons comme un défaut alignement des bobines ou des faisceaux, un champ ma-
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gnétique parasite ou encore un déséquilibre des puissances lasers peuvent écarter le
nuage de l’axe central de la chambre à vide.

Nous avons mesuré, à l’aide d’une caméra CCD, la position du nuage à la fin du
MOT en faisant varier le rapport des puissances des faisceaux contra-propageants
de la direction Est/Ouest, P5 et P6. Nous observons un comportement linéaire de la
position du nuage selon le déséquilibre des puissances que nous caractérisons par le
paramètre x56

∗. Nous mesurons une sensibilité de 2,67 mm par unité de x56, dans
une gamme de déséquilibre allant de P2/P1 = 1/2 à 3 (ce qui correspond à x56 entre
-0,3 et 0,5).

La position initiale au lâcher ne dépend pas que de la position en fin de MOT
mais aussi du déplacement du nuage pendant les phases de mélasse.

En accumulant les déplacements qui ont eu lieu pendant le MOT-3D, la phase de
mélasse et ceux durant la chute libre induit par la vitesse transverse, pour une dérive
de x56 typique de ±0,02 nos atomes peuvent s’être déplacés d’environ ± 133 µm au
niveau de la détection sur la direction Est/Ouest. Nous verrons dans le paragraphe
suivant que ces déplacements, bien que faibles devant la taille de la détection (sa
réponse est proche d’un signal carré de 15 mm de large suivant l’axe Est/Ouest)
affectent la stabilité long terme et biaisent notre mesure.

Distribution de vitesse des atomes
La distribution des vitesses selon la direction Est/Ouest mesurée à la fin de l’étape

de refroidissement ne correspond pas la distribution gaussienne d’un nuage ther-
mique, mais s’ajuste mieux avec un modèle Lorentzien de type b [53]:

f(v) =
A

(1 + |v−v0|2
v2l

)b
(2.1)

Le résultat de la mesure de la distribution en vitesse dans la direction Est/Ouest
est reportée figure 2.8 (ligne continue noire). Nous avons ajouté sur cette figure le
résultat d’ajustement fait avec un modèle gaussien (ligne en tiret bleu) et celui fait
avec la fonction 2.8 en utilisant les paramètres b = 2,5 et vl = 22. Cette dernière
a un nombre d’atomes plus important dans les ailes qu’une distribution gaussienne,
ce qui devrait accroitre le biais de Coriolis induit par le troncage de la détection
(paragraphe 1.4.2).

∗. x56 = (P6 − P5)/(P6 + P5)
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Fig. 2.8 – Distributions en vitesse du nuage selon la direction Est/Ouest, mesurée (ligne continue
noire), ajustée par un modèle gaussien (ligne en tiret bleu) et ajustée par une lorentzienne b (ligne
pointillé rouge).

La distribution des vitesses mesurée n’est pas symétrique. Nous évaluons cette
asymétrie à l’aide du paramètre s = 1/σ3

v

∫
f(v)(v− v̄)3dv avec σv l’écart-type de la

distribution de vitesse. Cette asymétrie et la fréquence moyenne de la distribution
varient selon le rapport d’intensité des faisceaux du MOT. Elles ont été caractérisées
par mon prédécesseur, Tristan Farah et présentées dans [41]. Le résultats de ses
mesures sont reportées figure 2.9. Elles ont été faites à deux désaccords de mélasse
différents: -1,9 Γ et -6,6 Γ. L’asymétrie et la moyenne de la distribution des vitesses
varient linéairement avec le rapport d’intensité dans le bras Est/Ouest de la mélasse.
Sans surprise, en augmentant le désaccord nous réduisons la force des faisceaux de
mélasse et donc la dépendance de ces paramètres selon x56. L’asymétrie varie selon
x56 avec une sensibilité deux fois plus faible pour la mélasse à -6,6 Γ. La vitesse
moyenne passe d’une sensibilité de 1,7(1)mm/s par unité de x56 pour un désaccord
de -1,9 Γ à seulement 0,2(1)mm/s pour un désaccord de -6,6 Γ

Pour résumer et illustrer l’impact des paramètres initiaux décrits plus haut, nous
avons représenté avec la figure 2.10 la trajectoire d’un nuage atomique depuis le mo-
ment du lâcher à l’altitude z0 jusqu’à son arrivée dans la détection à l’altitude zd.
La zone de sensibilité de la détection est représentée par un rectangle gris. Nous
décrivons six situations de la plus idéale (a) à la plus proche des conditions expé-
rimentales si on ne prête pas attention(f). Dans le cas (a), les atomes sont centrés
sur l’axe de la chambre à vide, n’ont pas de vitesse moyenne et ont une température
nulle. Le cas (b) prend en compte l’expansion du nuage dû à sa température non
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Fig. 2.9 – Évolution de la fréquence moyenne de la distribution des vitesses de l’axe Est/Ouest (à
gauche) et de l’asymétrie de la distribution (à droite) selon le rapport d’intensité des faisceaux du
MOT dans cette direction.

nulle. Le cas (c) représente la situation où, la position initiale de chute n’est pas
sur l’axe central de la chambre à vide. Une partie des atomes sortent de la zone de
sensibilité de la détection, ils ne seront pas comptés lors de la mesure de la pro-
babilité de transition. La situation (d) est similaire à (c) en ajoutant une vitesse
initiale moyenne transverse non nulle, la perte d’atomes déjà observée dans (c) est
aggravée. Dans le cas (e) nous ajoutons un profil de vitesse transverse asymétrique.
Enfin, la situation (f) cumule tous les défauts : les atomes ont une température non
nulle, ne sont pas parfaitement centrés sur l’axe de la chambre à vide, ils ont une
distribution de vitesse transverse asymétrique et ils sont lâchés trop tard par rapport
aux paramètres d’initialisation de la détection.

Après un temps de chute d’environ 200 ms, nous pouvons considérer que la
distribution des vitesses et la distribution spatiale dans la détection sont corrélées
(les atomes les plus rapides sont les atomes les plus éloignés du centre du nuage).
Certains effets systématiques, comme celui lié à l’accélération de Coriolis, dépendent
de la distribution de vitesse détectée, et donc de la distribution spatiale dans la
détection après les 200 ms de chute. Ainsi, la valeur moyenne de ces biais peut
varier selon la trajectoire (fig. 2.10) et donc selon la position et la vitesse initiale des
atomes.

Lorsque la trajectoire des atomes dévie suffisamment de la trajectoire optimale
menant certains atomes hors de la zone de détection (ou détectés avec une efficacité
moindre), la moyenne des biais induit par chaque classe de vitesse est modifiée.
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Fig. 2.10 – 6 trajectoires atomiques à partir de l’altitude du lâcher z0 jusqu’à l’altitude de la
détection zd. La figure (a) représente le cas idéal d’un nuage centré dans la chambre à vide avec
une température nulle. La figure (b) et (c) représentent un nuage avec une température non nulle
respectivement centré et décentré par rapport à l’axe de l’enceinte à vide. Les cas (d) et (e) sont
similaires au cas (c), mais en ajoutant une vitesse transverse au nuage, respectivement avec une
distribution symétrique et asymétrique. Le cas (f), est exagéré pour l’illustration, il cumule tous
les défauts: le nuage est décentré, avec une vitesse transverse dont la distribution est asymétrique
et la date de lâcher n’est pas optimale (les atomes n’ont pas eu le temps d’arriver au centre de la
détection).

Rapport d’intensité des faisceaux du MOT-3D
Dans le chapitre 1, nous avons présenté le biais sur la mesure de g induit par

un déséquilibre des faisceaux du MOT-3D selon la direction Est/Ouest. Nous avons
attribué ce biais à l’effet de l’accélération de Coriolis pondérée par la réponse de
notre détection dans cette direction. Nous allons dans ce paragraphe présenter la
réponse de notre interféromètre aux variations du rapport d’intensité des faisceaux
du MOT suivant les deux autres directions: Nord/Sud et verticale.

En changeant le rapport d’intensité des faisceaux contra-propageants des bras du
MOT-3D, nous changeons la vitesse moyenne des atomes dans la direction concernée,
ce qui modifie les trajectoires des atomes et aussi la fraction d’atomes détectés. Nous
avons reporté le nombre d’atomes détectés selon le rapport d’intensité x12 (en noir) et
x34 (en rouge) sur le graphique de gauche de la figure 2.11. Les mesures sont ajustées
par un polynôme du second degré (ligne continue) afin de déterminer la valeur de
xij qui optimise le nombre d’atomes détectés. Le rapport d’intensité qui produit
les trajectoires les plus adaptées pour maximiser le nombre d’atomes détectés sont
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x12 = 0,04(1) et x34 = -0,06(2), ce qui correspond respectivement à des rapports
d’intensité r12 = 0,92(2) † et r34 = 1,13(5).

- 0 . 4 - 0 . 2 0 . 0 0 . 2 0 . 40
2 0
4 0
6 0
8 0

1 0 0
1 2 0

No
mb

re 
d'a

tom
e (

u.a
.)

x i j
- 0 . 6 - 0 . 4 - 0 . 2 0 . 0 0 . 2 0 . 4 0 . 64 9 2

4 9 4
4 9 6
4 9 8
5 0 0
5 0 2
5 0 4
5 0 6

δ��
���

���

x i j

Fig. 2.11 – Effet de la variation des rapports d’intensité dans le MOT-3D. Graphique de gauche:
mesure du nombre d’atomes selon le rapport des puissances du MOT x12 (en noir) et du rapport
x34 (en rouge). Graphique de droite: variations de g selon les rapports d’intensités x12 et x34.

La mesure du biais sur g (graphique de droite de la figure 2.11) selon les rapports
d’intensités xij nous donne un signal en forme de "V" d’amplitude de 10 µGal. La
forme de ce signal semble indiquer qu’il existe une valeur de xij pour laquelle la
pente est nulle et donc une sensibilité nulle de g aux variations de xij. Ces xij
particuliers ne correspondent pas aux xij que nous utilisons pour nos mesures de g
(nous utilisons ceux qui maximisent le nombre d’atomes détectés). Ils correspondent
cependant à un excès de puissance similaire dans les faisceaux P2 et P3, par rapport
au faisceaux P1 et P4.

Les pentes du "V" sont de -20,8(6)µGal /x12 et 26,2(1)µGal /x12 respectivement
pour la partie gauche et droite du "V" et de -15(2)µGal /x34 et 14,7(6)µGal /x34

pour le faisceau P34. Nous ne connaissons pas la nature de ces biais, mais nous
pouvons toutefois calculer les variations sur g qu’ils induisent.

Nous avons représenté avec le graphique de gauche de la figure 2.12 les variations
des trois xij sur une durée de près de deux ans. Notons que la courbe bleue corres-
pondant au rapport d’intensité x56 est plus stable que les autres. Ces collimateurs
ont été refait, ils comportent un polariseur. Le graphique de droite représente les
biais sur la mesure de g engendrés par les variations de x12 (en noir) et x34 (en
rouge). La moyenne des biais sur les deux ans est de +5,5 µGal avec une dispersion
de 0,8 µGal. Cependant, nous n’observons pas de corrélation entre les variations du

†. rij = Pi/Pj
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signal de g et les biais calculés par cet effet. Certainement parce que l’amplitude des
variations de ces biais sont inférieures aux variations du signal résiduel de gravité.
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Fig. 2.12 – Graphique de gauche: suivi des variations des rapports d’intensités dans les bras
du MOT-3D x12 (en noir), x34 (en rouge) et x56 (en bleu) sur une période d’environ deux ans.
Graphique de droite: biais sur g provoqués par les variations des rapports d’intensités x12 et x34.

Sélection de l’état atomique pour l’interféromètre

Sélection du sous niveau Zeeman
A la sortie de l’étape de refroidissement tous les atomes sont répartis sur les 5

sous niveaux Zeeman du niveau |52S1/2, F = 2〉 (t = 0 ms fig.2.13). Pour réduire
notre dépendance aux variations spatiales et temporelles du champ magnétique, nous
faisons en début de mesure une série d’impulsions pour préparer tous les atomes dans
l’état mF = 0, insensible au premier ordre au champ magnétique.

Après avoir refroidi les atomes, nous appliquons un champ magnétique qui lève la
dégénérescence des sous niveaux Zeeman. Afin de nous permettre de les distinguer.
Nous appliquons une première impulsion π micro-onde de 400 µs qui transfert les
atomes du niveau |F = 2,mf = 0〉 vers le niveau |F = 1,mf = 0〉 (t = 4,5 ms fig.
2.13). 1 ms plus tard, nous envoyons sur les atomes une impulsion de quelques ms
du laser de référence accordé sur la transition cyclante |F = 2〉 → |F ′ = 3〉. Cette
impulsion est une onde progressive qui arrive sur les atomes à 45̊ par rapport au
plan horizontal. Elle pousse les atomes qui sont restés dans |F = 2〉 en dehors de
la zone de chute, les atomes restant sont dans l’état |F = 1,mf = 0〉. Une seconde
impulsion micro-onde re-transfère ensuite ces atomes dans l’état |F = 2,mF = 0〉
avant leur sélection en vitesse (t = 6,4 ms fig. 2.13).
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Fig. 2.13 – Séquence de préparation de l’état atomique pour l’interféromètre.

Sélection en vitesse
L’objectif de la sélection en vitesse est de sélectionner les atomes dans une distri-

bution en vitesse plus étroite que la distribution initiale et mieux adaptée au profil
des fréquences Raman de l’interféromètre. La distribution de vitesse des atomes
à l’issue de la phase de refroidissement sub-Doppler a une largeur Doppler à mi-
hauteur d’environ 80 kHz tandis que dans nos conditions d’utilisation habituelles
pour la mesure de g, la fréquence de Rabi maximale de nos Raman ne dépasse pas
les 25 kHz pour les configurations C0 et C1 et 12,5 kHz seulement pour les configu-
rations C2 et C3. Pour sélectionner les atomes nous utilisons une transition Raman
contra-propageante π [54]. La probabilité de transition de cette transition, selon la
vitesse verticale vz des atomes est donnée par:

P (vz) =
π2

4
sinc2

π
2

√
1 +

(
vz.keff
|Ωeff |

)2
 (2.2)

La largeur Doppler de la distribution sélectionnée est de l’ordre de la fréquence de
Rabi. Nous utilisons des fréquences de Rabi identiques pour l’impulsion de sélection
et pour les impulsions de l’interféromètre.

Les atomes sélectionnés se trouvent dans l’état |F = 1〉, nous pouvons à nou-
veau pousser les atomes non sélectionnés avec un impulsion du laser pousseur (fig.
2.13). Après avoir poussé ces atomes non sélectionnés, nous pouvons commencer
l’interféromètre.

Au début de cette thèse, nous ne balayions pas la différence de fréquence entre
les faisceaux Raman pendant l’impulsion de sélection, mais gardions une fréquence
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constante pendant toute sa durée (quelques dizaines de µs). Nous avons mis en évi-
dence que cela induisait un biais sur la mesure, et ce d’autant plus que la fréquence
de Rabi était faible. En effet, lorsque nous baissons la puissance des faisceaux Ra-
man, nous augmentons la durée des impulsions et donc la différence du décalage
Doppler entre le début et la fin de l’impulsion. Pour une impulsion Raman π de
80 µs, l’accélération des atomes pendant la durée de l’impulsion induit par effet
Doppler un décalage de la fréquence de résonance d’environ 2 kHz. Si la fréquence
de la sélection est bien ajustée en début d’impulsion, elle ne l’est plus de 2 kHz
en fin d’impulsion. Nous introduisons alors une asymétrie dans le profil de vitesse
sélectionné et un décalage du centre de la distribution sélectionnée. Les paramètres
du profil sélectionné, dans ce cas, varient selon de la durée des impulsions, ils sont
donc différents dans les configurations à pleine puissance (C0 et C1) que dans les
configurations à mi-puissance (C2 et C3). Cette asymétrie entraîne un biais qui dé-
pend de la puissance Raman, mais d’une façon qui n’est pas proportionnelle à la
puissance Raman. Cet effet induit donc un biais quand on combine les mesures des
4 configurations pour corriger l’effet de déplacement lumineux à 2 photons à l’aide
d’une extrapolation linéaire à zéro. Pour caractériser ce biais, nous avons mesuré
le biais sur g selon la puissance des faisceaux Raman par rapport à une mesure
faite à pleine puissance. Les résultats des mesures faites en appliquant la rampe de
fréquence sur l’impulsion de la sélection sont représentés par les points noirs sur la
figure 2.14.

Nous observons bien le comportement linéaire attendu, attribué au LS2, en fonc-
tion de la puissance. En extrapolant à la puissance nulle, nous retrouvons bien une
valeur de 18 µGal pour le LS2 comme attendue par le calcul (paragraphe 1.4.2)
pour une durée d’impulsion π de 18 µs. A partir de ces mesures, nous pouvons
aussi estimer le déplacement lumineux à deux photons que nous aurions eu pour
des mesures de g utilisant les paramètres de puissance [P/2;P/4] et [P/4;P/8] (pa-
ragraphe 1.5.1). Les extrapolations à la puissance nulle, pour ces paramètres de
mesure, sont représentées par les lignes discontinues noires. En appliquant la rampe
de fréquence sur la sélection, notre mesure du LS2 est en accord avec le calcul à
± 1µGal selon la puissance totale des faisceaux Raman.

Par contre, lorsque l’on ne rampe pas la fréquence pendant l’impulsion de sé-
lection en vitesse (en rouge sur la figure 2.14), le comportement n’est plus linéaire
et donc l’estimation du LS2 se dégrade. Dans ce cas, l’erreur faite sur l’estimation
du LS2 augmente lorsque l’on diminue la puissance. Les lignes discontinues rouges
représentent les extrapolations à puissance nulle pour les paramètres de puissance
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Fig. 2.14 – Biais sur g selon la puissance totale des faisceaux Raman lorsque l’on applique la rampe
de la fréquence de l’impulsion de sélection en vitesse (en noir) et lorsque l’on ne l’applique pas de
rampe (en rouge). Les lignes discontinues représentent les extrapolations à puissance nulle utilisée
pour estimer le biais dû au LS2.

discutés plus haut. Nous avons associé à ces lignes les valeurs de LS2 que nous
trouvons pour ces paramètres de puissance.

Depuis que nous avons ajouté la rampe sur la fréquence de la sélection en vitesse
la dispersion des mesures de g a été réduite d’un facteur proche de 2,5.

2.2.3 L’interféromètre

L’interféromètre est constitué d’une série de trois impulsions Raman π/2− π −
π/2. Comme nous l’avons vu au paragraphe 1.1.1, ces trois impulsions permettent de
reproduire l’équivalent de l’interféromètre optique de type Mach-Zehnder en optique
qui est constitué de deux lames séparatrices pour ouvrir et fermer l’interféromètre
et deux miroirs pour rediriger les ondes. Les trois impulsions Raman sont envoyées
sur les atomes avec un intervalle de temps T entre deux impulsions consécutives,
qui dans nos conditions d’utilisation est de 80 ms. Le faisceau Raman est envoyé
sur les atomes depuis le banc optique par une fibre optique et mis en forme par
un collimateur constitué d’un doublet de 40 mm de diamètre et avec une focale
de 140 mm. Ce collimateur est conçu pour produire un faisceaux gaussien large
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d’environ 15 mm à mi-hauteur, l’objectif étant d’avoir un profil d’intensité assez
homogène sur la taille du nuage, afin de limiter les biais entraînés par l’expansion
du nuage. En face de ce collimateur, qui est aligné sur l’axe Nord/Sud, est placé
un miroir à 45̊ qui permet d’orienter le faisceaux Raman sur la verticale. C’est sur
ce miroir que nous jouons pour optimiser la ré-injection du faisceaux Raman dans
sa fibre optique après son passage dans l’enceinte à vide et sa rétro-réflexion sur le
miroir placé en bas de l’enceinte à vide.

Pour conserver la condition de résonance (eq. 1.7) au cours de la chute des atomes,
nous appliquons une rampe linéaire sur la différence des fréquences des lasers Raman
pour compenser l’effet Doppler. Le signe de cette rampe dépend de l’orientation du
vecteur d’onde Raman. Nous avons tracé sur la figure 2.15 les rampes de fréquences
pour les deux configurations utilisant les vecteurs d’onde k↑ et k↓. Nous commençons
cette rampe à partir de la sélection et l’arrêtons après la dernière impulsion de
l’interféromètre.

T T
0 kHz

Fig. 2.15 – Rampes appliquées sur la fréquence des impulsions Raman pour les deux configurations
k↑ et k↓. Un saut sur la fréquence initiale de la configuration ↑ est appliqué pour que les fréquences
des trois impulsions de l’interféromètre délivrées par la DDS soient symétriques par rapport à
l’impulsion π.

Les différents éléments de la chaîne radio-fréquence allant de la DDS qui génère
cette rampe au comparateur de phase introduisent des délais qui dépendent de la
fréquence, conduisant à des déphasages différents aux 3 impulsions, et donc à un
biais sur la mesure [35]. Pour limiter leur impact, nous faisons en sorte que la DDS
explore la même plage de fréquence en configuration k↑ et k↓. Pour assurer le décalage
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de la différence de fréquence des lasers entre k↑ et k↓, nous décalons le point de
fonctionnement du DRO qui sert à démoduler le signal de battement (voir figure
2.5). Pour des fréquences balayées de façon symétriques par rapport à l’impulsion π
(fig. 2.15), les biais introduits dans les configurations k↑ et k↓ sont alors identiques
et nous pourront les rejeter par l’alternance des vecteurs d’onde Raman.

2.2.4 La mesure

Mesure de la probabilité de transition

Le rôle de la détection est de compter le nombre nf d’atomes dans l’état fon-
damental |f〉 et le nombre ne d’atomes dans l’état |e〉, avec lesquels on calcule la
probabilité de transition en sortie d’interféromètre. Nous avons à notre disposition
deux types de détection, une détection horizontale et une détection verticale. Ces
deux détections utilisent le même système optique pour collecter la fluorescence des
atomes, mais diffèrent sur les moyens utilisés pour les exciter. Les atomes arrivent
au niveau de la détection avec une vitesse d’environ 2 m/s. A ce moment là, les
deux nuages d’atomes correspondant aux deux ports de sortie de l’interféromètre
s’étalent sur environ 5 mm (largeur à mi-hauteur) et leurs centres sont séparés spa-
tialement de seulement 0,3 mm. On ne peut pas distinguer les deux ports de sortie,
mais nous pouvons tirer profit du fait qu’ils sont dans des niveaux d’énergie interne
différents [9].

Système de collection de la fluorescence
Le système de collection de la fluorescence est composé de 4 photodiodes, tel que

sur la fig 2.16. 2 photodiodes placées de part et d’autre de l’axe de chute des atomes
servent à détecter les atomes dans l’état |F = 2〉. Les 2 autres, alignées dans le même
plan, sont placées 20 mm en dessous des 2 premières et sont utilisées pour les atomes
en |F = 1〉. Deux systèmes optiques de type double Gauss, placés symétriquement
par rapport à l’axe de chute, collectent la fluorescence des atomes sur leur deux
photodiodes respectives avec chacun une efficacité de collection de 1,5% [11].

Détection verticale
Cette méthode consiste à utiliser les lasers 1 et 2 comme sondes verticales pour

exciter les atomes en utilisant le collimateur. Entre la dernière impulsion Raman
et la détection, un saut en fréquence est appliqué sur ces lasers pour ramener le
laser 1 à résonance avec la transition |52S1/2,F = 2〉 → |52P3/2,F

′ = 2〉 qui joue
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Fig. 2.16 – Vue en coupe du système de collection de la fluorescence de la détection. Le système
est symétrique par rapport à l’axe de chute des atomes au centre de l’enceinte à vide.

dans ce cas le rôle de repompeur et le laser 2 proche de résonance de la transi-
tion |52S1/2,F = 2〉 → |52P3/2,F

′ = 3〉. Une première impulsion de 90 µs du laser 2
seul, désaccordée d’environ −Γ, est envoyée à la date tdet, elle a l’effet d’une mélasse
unidirectionnelle sur les atomes dans |F = 2〉 qui sont alors ralentis le long la verti-
cale. Les atomes en |F = 1〉 continuent sur leur trajectoire (fig. 2.17), ce qui permet
d’augmenter la séparation spatiale entre les deux populations atomiques. Après une
durée T1 d’environ 10 ms, l’écart entre les deux nuages est de 2 cm, correspondant
à l’écart entre les photodiodes de la partie haute (pour les |F = 2〉) et de la partie
basse (pour les |F = 1〉). A ce moment là, nous envoyons une longue impulsion de
10 ms à la puissance maximale contenant du laser 2 à résonance pour exciter les
atomes et du laser 1 pour les repomper.

Détection horizontale
Nous disposons d’une autre méthode de détection, plus conventionnelle, et large-

ment employée dans les fontaines atomiques et les capteurs inertiels. Cette détection
est réalisée à l’aide de deux nappes d’ondes stationnaires de 5 mm d’épaisseur et
15 mm de largeur alignées dans le plan horizontal selon la direction Est/Ouest (fig.
2.18). Une première nappe produite par le laser de référence toujours accordée sur
la transition |52S1/2, F = 2〉 → |52P3/2, F

′ = 3〉, excite uniquement les atomes dans
|F = 2〉 lors de leur passage dans la nappe. Un cache noir, installé sur le miroir qui
est utilisé pour produire l’onde stationnaire couvre la dernière partie de la nappe
produisant une onde progressive en bas de nappe qui pousse et chauffe les atomes
dans |F = 2〉 après leur détection. Une seconde nappe de laser 1 de 2 mm d’épais-
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Fig. 2.17 – Principe de la mesure de la probabilité de transition avec la détection verticale. Une
première impulsion laser (en gris) ralentit les atomes dans |F = 2〉. Après un temps T1, de l’ordre
de 10 ms, les atomes dans |F = 1〉 qui ont continué à chuter, et les atomes dans |F = 2〉 sont
séparés d’environ 20 mm, et positionnés chacun au niveau d’une de des photodiodes. Une seconde
impulsion d’une durée de 10 ms à pleine puissance excite les atomes. La position du système de
collection de la fluorescence est représenté par la réponse normalisée du système.

seur, pompe les atomes dans |F = 1〉 vers le niveau |F = 2〉. Une troisième et
dernière nappe, identique à la première, excite les atomes transférés dans |F = 2〉
qui étaient en |F = 1〉 avant d’entrer dans la zone de détection.

Avantage et inconvénient des deux méthodes de détection
Ces deux méthodes de détection sont complémentaires, parce qu’elles présentent

chacune leurs avantages. Pour une mesure de g nous utilisons habituellement la
détection verticale qui induit un bruit de détection plus faible que la détection hori-
zontale [55]. La sonde verticale est produite avec les lasers 1 et 2 qui sont amplifiés
optiquement, alors que la sonde horizontale est faite avec le laser de référence qui
n’est pas amplifié. Nous avons donc une puissance maximale, pour sonder les atomes,
nettement supérieure avec la sonde verticale. Contrairement à la sonde horizontale,
l’orientation de la sonde verticale permet en outre de ralentir les atomes et d’aug-
menter le temps passé à fluorescer devant les photodiodes.
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Fig. 2.18 – Principe de la mesure des deux populations en sortie d’interféromètre avec la détection
horizontale. La sonde est composée de trois nappes, une première pour exciter les atomes en |F = 2〉
puis les pousser en fin d’excitation. Une seconde pour repomper les atomes qui étaient entrés en
|F = 1〉 dans la zone de détection vers le niveau |F = 2〉, et une troisième nappe pour les exciter.
La position du système de collection de la fluorescence est représenté par la réponse normalisé du
système.

La sonde horizontale est très simple à paramétrer, il suffit que les atomes passent
au travers des nappes pour être détectés, donc les deux seuls paramètres à ajuster
sont le délai et la durée d’ouverture de l’obturateur qui laisse passer la puissance
laser dans les nappes. Ces paramètres sont ajustés simplement en observant le signal
de temps de vol des atomes, de manière à ne pas tronquer le signal de fluorescence
dont le profil temporel dépend de la distribution spatiale des atomes. Pour la sonde
verticale, l’ajustement est beaucoup plus compliqué car les paramètres optimaux
dépendent de la position et la vitesse verticale initiale des atomes qui est suscep-
tible de varier comme nous l’avons expliqué au début de ce chapitre. Une partie du
chapitre 3 est consacré à l’étude des paramètres de la détection verticale.
Pour conclure, les avantages de la sonde verticale sont:

– plus de signal
– une meilleure homogénéité spatiales de la puissance laser

Les avantages de la détection horizontale:
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– son signal contient une information sur la distribution spatiale des atomes
– elle est très facile à paramétrer
– toutes les classes de vitesse verticale sont détectées de la même façon

Mesure des puissances laser

Une faible fraction, de l’ordre du pour mille, de la puissance des faisceaux Ra-
man est transmise au travers du miroir de référence. La partie centrale du faisceau
transmis est envoyée dans un cube polariseur sur les voies duquel sont disposés deux
photodiodes qui mesurent la puissance transmise PT et réfléchie PR du faisceaux
(fig. 2.19). Nous pouvons alors déterminer la puissance totale et la polarisation du
faisceau Raman.

Diaphragme

Miroir de référence

Laser Raman

Cube polariseur

Photodiodes

Fig. 2.19 – Principe de la mesure de puissance et polarisation des faisceaux Raman sur la puissance
transmise au travers du miroir de référence.

Le système d’acquisition de la puissance actuel n’est pas assez rapide pour me-
surer la puissance Raman pendant les impulsions de l’interféromètre. Pour obtenir
un rapport signal à bruit satisfaisant, nous envoyons après la détection deux longues
impulsions en toute fin de séquence, pendant lesquelles nous pouvons intégrer le
signal mesuré par chacune des photodiodes pendant 10 ms. Une première mesure
de 10 ms est faite sur une impulsion contenant les deux faisceaux Raman R1 et R2.
Puis une seconde mesure, qui clôture la séquence de mesure de g, identique à la
première est faite sur un faisceau ne contenant que du faisceau R2.

Ces mesures nous permettent de connaitre les variations de puissance et de pola-
risation de R1 et R2 d’une mesure à l’autre. Les différentes études faites en lien avec
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la puissance Raman nous montrent régulièrement que cette méthode de mesure ne
nous fournit pas toutes les informations souhaitées. En particulier, comme nous le
détaillerons au paragraphe 2.4.1, pour l’asservissement des puissances qui est basé
sur ces mesures de puissance. La raison principale est que nous ne mesurons pas
la puissance pendant l’interféromètre sur des impulsions de quelques dizaines de µs
mais sur des impulsions de 10 ms après l’interféromètre. Nous avons développé un
nouveau système en cours de caractérisation, qui permettra de mesurer la puissance
de chacune des impulsions Raman de l’interféromètre. Nous gagnerons en informa-
tion sur la puissance effective à chaque impulsion et aussi un peu de temps sur le
cycle de mesure car nous n’aurons plus besoin de la dernière impulsions en fin de
séquence.

2.3 Isolation de l’enceinte à vide et mesure des condi-
tions environnementales

La stratégie adoptée pour améliorer la compréhension du signal délivré par notre
gravimètre, consiste à isoler au mieux les atomes des différents facteurs perturbant
notre mesure. Cependant, ne pouvant pas atténuer infiniment l’amplitude de tous ces
effets, nous les mesurerons pour connaître leurs influences sur la mesure. Certaines de
ces mesures sont faites de manière indépendante à l’interféromètre. D’autres, comme
nous l’avons présenté au paragraphe 1.5.1, se font en modulant certains paramètres
de l’interféromètre (ex: k↑k↓).

2.3.1 Isolation de l’enceinte à vide

L’enceinte à vide est entourée d’un double blindage magnétique cylindrique qui
atténue l’amplitude du champ magnétique ambiant. Le champ magnétique résiduel
au niveau de la zone de l’interféromètre a une amplitude de l’ordre du mG et on
applique un champ vertical statique de l’ordre de 10 mG (paragraphe 1.4.1). Pour
limiter les déplacements du miroir de référence, la chambre à vide est placée sur
une plateforme d’isolation des vibrations. Ce système d’isolation est passif et per-
met d’atténuer d’un à deux ordres de grandeur les vibrations du sol atteignant le
miroir, sur une bande de fréquence allant de 1 Hz et 50 Hz. L’enceinte à vide et sa
plateforme d’isolation sont placées dans une boîte en bois tapissée de mousse choisie
pour ses propriétés d’isolation acoustique. La boîte en bois coupe les flux d’air du
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système de climatisation qui perturbent la plateforme d’isolation, elle atténue les
ondes acoustiques et réduit la présence de lumière parasite dans l’enceinte à vide.
Le tout est placé sur une dalle de béton de 6 m×5,5 m× 2 m supportée par quatre
pieds cylindriques de 12 m de long qui prennent appui dans des couches de sable en
profondeur, plus stable que le sol en surface [30].

2.3.2 Mesures des conditions environnementales et rejet des
vibrations

Nous avons au laboratoire différents capteurs qui nous permettent de déterminer
le conditions dans lesquelles se déroulent nos expériences:

– 2 gravimètres relatifs (à ressort et supraconducteur)
– un sismomètre
– un baromètre
– un inclinomètre
– une sonde pour mesurer le niveau de la nappe phréatique
– un hygromètre
– des sondes de températures (une dizaine dans le banc optique, une dans la

boite en bois et 3 réparties dans la salle)
Nous utilisons aussi les résultats des mesures:

– de l’axe de rotation de la Terre (fait par l’IERS)
– de l’altitude (IGN)
– une référence de fréquence asservie sur le GPS
Les signaux enregistrés par les deux autres gravimètres améliorent notre connais-

sance du signal de g et de ses variations, ce qui nous a permis de produire notre
modèle des marées (paraprgaphe 1.3.1). Ils nous permettent aussi de réaliser les
transferts de la valeur de g, dans l’espace et le temps, lors des comparaisons entre
gravimètres absolus.

Bien que nous n’ayons pas encore observé de corrélation nette entre notre signal
de g et le niveau des nappes phréatique ou l’hygrométrie nous continuons à les
enregistrer. L’inclinomètre et le sismomètre sont fixés directement sur la structure
qui supporte l’enceinte à vide. L’inclinomètre est utilisé pour mesurer l’angle du
faisceau Raman par rapport à la verticale. Nous pouvons alors corriger, après la
mesure, notre signal des biais induits par l’inclinaison de l’enceinte à vide.

Malgré les moyens mis en place pour isoler notre expérience des vibrations du
sol, le bruit sismique reste le principal facteur limitant notre stabilité aux temps
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courts. Dans notre instrument, les faisceaux laser Raman sont rétro-réfléchis sur un
miroir afin de créer des paires de faisceaux Raman contra-propageants. La différence
de phase entre les faisceaux Raman montant et descendant dépend de la position
du miroir de rétro-réflexion. Les vibrations parasites du miroir entraînent donc des
fluctuations de phase des Raman qui induisent du bruit sur la mesure. Pour rejeter
ces fluctuations de phase, nous enregistrons le signal d’un sismomètre qui mesure
la vitesse verticale du miroir de référence au cours de l’interféromètre. Après l’inté-
gration de ce signal, nous pouvons calculer le déplacement effectué par le miroir et
donc celui des plans équiphases des lasers Raman. Ces déplacements des équiphases
font alors varier la probabilité de transition. L’isolation des vibrations est cependant
suffisamment bonne pour limiter le bruit de vibration au niveau d’une centaine de
mrad. Ainsi lorsqu’on opère à mi-frange, on peut corriger a posteriori la probabilité
de transition du bruit de vibration avec une simple correction linéaire [35]. Un ajus-
tement linéaire des variations de probabilité de transition en fonction du déphasage
calculé à l’aide des données du sismomètre permet alors de déterminer le facteur
de correction, que nous appelons RCF (ratio correction factor), à appliquer pour
rejeter les vibrations. Pour optimiser la correction, nous devons prendre en compte
le couplage existant entre les axes horizontaux (qui participent à environ 5% dans
la correction) et l’axe vertical du sismomètre.

Comme nous l’avons vu au chapitre 1, la pente de la probabilité de transition à
mi-frange varie selon l’amplitude du vecteur d’onde, la durée de l’interféromètre et
le contraste. Les variations relatives des deux premiers paramètres sont largement
négligeables devant les variations relatives du contraste. Nous devons donc ajuster
les RCF, associés à chacune des directions du sismomètre, selon les variations du
contraste.

Le bruit sismique étant l’une des principales limites de la stabilité court terme des
gravimètres, la technique de rejet des vibrations a fait l’objet de nombreuses études
dans la communauté, plusieurs solutions ont été développées. Certaines équipes uti-
lisent une isolation active des vibrations [56] [57] [58] pour réduire les déplacement
du miroir de référence. Une technique de compensation en temps réel du déphasage
accumulé durant l’interféromètre a été démontrée dans [59]. Elle consiste à appliquer
un saut de phase sur la dernière impulsion Raman pour compenser les déphasages
introduit par les vibrations lors des deux premières impulsions de l’interféromètre.
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2.4 Les améliorations apportées

2.4.1 Asservissement des puissances

La stabilité de notre mesure, mais aussi son exactitude dépend de la stabilité des
puissances optiques utilisées à chaque étape de notre interféromètre. L’instabilité de
ces puissances peut venir des sources lasers, des amplificateurs optiques et/ou de
l’alignement des faisceaux lasers (injection dans les fibres optiques et dans l’AOM
pour les faisceaux Raman)

Une variation de puissance optique peut se traduire par une modification du
nombre d’atomes, de leur distribution spatiale (largeur et position moyenne), de
leur distribution en vitesse (largeur, vitesse moyenne et symétrie de la distribution)
et du couplage des impulsions Raman. Tous ces paramètres ont un impact sur nos
mesures.

Les différents éléments qui nous permettent de contrôler les puissances optiques
sont représentés en bleu sur le schéma du banc optique figure 2.2. Les puissances
des deux lasers R1 et R2 sont amplifiées par deux amplificateurs optiques évasés
(resp. A0E 1 et AOE 2). Après la superposition des deux faisceaux lasers R1 et
R2 en polarisation croisée, le faisceau superposé passe au travers d’un AOM qui
diffracte dans l’ordre +1 pendant l’interféromètre et la détection verticale, et ne
diffracte pas pendant le refroidissement afin d’alimenter les faisceaux de MOT. Nous
pouvons contrôler indépendamment la puissance des deux faisceaux R1 et R2 avec un
contrôle analogique (DAC1 et DAC0) du courants des AOE et la puissance totale
des impulsions Raman en jouant sur l’efficacité de diffraction de l’AOM avec le
paramètre VAOM . Nous avons mis en place un asservissement des puissances Raman
et de la puissance du laser de refroidissement pendant la phase de MOT-3D en jouant
sur les trois paramètres DAC 0 et DAC 1 et VAOM. Nous ajustons tous les 100 cycles
de mesure ces trois paramètres pour ramener la puissance mesurée (paragraphe 2.2.4)
au niveau des puissances de consigne ajustées en début de mesure. La qualité de cet
asservissement dépend directement de notre capacité à mesurer correctement ces
puissances optiques.

2.4.2 Asservissement des facteurs de correction

Nous avons vu au paragraphe 2.3.2 que l’amplitude de la correction du bruit sis-
mique à apporter sur la probabilité de transition dépend principalement du contraste
de l’interféromètre. Au début de cette thèse, avant de démarrer une mesure de g,
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nous réglions une fois pour toute les coefficients (RCF) utilisés pour convertir les
sauts de phase induits par les vibrations du miroir de référence. Les coefficients
étaient donc déterminés en début de mesure et ne changeaient pas pour le reste
la mesure. Le fait de maintenir les RCF constants revient à faire l’approximation
que le contraste est constant au cours du temps et que le profil spectral du bruit
sismique ne varie pas. Or nous avons vu au premier chapitre que le contraste varie
avec les paramètres expérimentaux, comme le couplage des impulsions Raman par
exemple. Le profil spectral du bruit sismique, lui aussi varie au cours du temps, selon
l’activité interne de la Terre ou des conditions climatiques, mais aussi selon l’acti-
vité humaine. Pour suivre ces variations du contraste et du bruit, nous recalculons
les 3 RCF tous les 200 coups, suivant la méthode expliquée au paragraphe 2.3.2 et
gardons en mémoire les anciens RCF.

Nous avons reporté sur la figure 2.20 les variations des 3 RCF sur une mesure de
près de 2 jours. Le RCF 1 qui est le facteur de correction des vibrations à appliquer
pour l’axe vertical du sismomètre est la composante principale de la correction. Sur
ces deux jours de mesure, il varie d’environ 10%. Les RCF 2 et 3 sont les facteurs
de correction liés aux axes horizontaux du sismomètre. En dehors des samedis, di-
manches et jours fériés nous retrouvons quotidiennement ces variations typiques sur
les deux composantes horizontales. Les corrections à appliquer liés aux signaux hori-
zontaux sont bien corrélés avec l’activité humaine (les heures en gris correspondent
à l’heure locale).

L’intérêt de cet asservissement dépend de l’amplitude de la correction, elle de-
vrait présenter un avantage significatif dans le cas où le bruit sismique impacte for-
tement notre mesure, comme dans le cas d’une mesure sans plateforme d’isolation
des vibrations.

2.4.3 Mesure et suivi du profil Doppler

La vitesse initiale des atomes au moment de la sélection en vitesse est suscep-
tible de varier dans le temps. Cette vitesse doit être mesurée car elle détermine
l’ajustement de certains paramètres comme la fréquence de l’impulsion de sélec-
tion et donc des Raman, mais aussi la synchronisation de la détection verticale.
Pour la mesurer, nous tirons avantage de la dépendance à l’effet Doppler des tran-
sitions contra-propageantes et réalisons un spectre Raman que nous appelons profil
Doppler. Le profil Doppler est obtenu en balayant la fréquence d’une impulsion Ra-
man π à la date de l’impulsion de sélection en vitesse. La réponse normalisée de
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Fig. 2.20 – Variations des facteurs de correction de la probabilité de transition (RCF) au cours
d’une mesure de g d’un peu moins de 2 jours.

ce balayage est représentée figure 2.21. Nous observons 3 pics correspondant aux
trois types de transitions réalisables selon la fréquence des faisceaux Raman: une
transition co-propageante et les deux transitions contra-propageantes. La transition
co-propageante correspond au pic de plus faible largeur et amplitude, centré sur zéro.
L’amplitude de ce pic dépend de la qualité de la polarisation des faisceaux Raman.
Si les polarisations étaient parfaitement circulaires, étant de signe opposées pour les
photons co-propageants, la transition co-propageante serait interdite. L’amplitude
de ce pic est en moyenne de 12 % avec une dispersion de 5,4 % sur une période
d’environ deux ans.

Les deux pics des transitions contra-propageantes correspondent aux pics plus
amples et plus larges. Nous déterminons leurs centres et leurs largeurs par un ajus-
tement Lorentzien. Pour ce spectre les deux pics sont centrés sur -312.8(2) kHz et
286.9(3) kHz, avec une largeur d’environ 80 kHz.

Nous tirons deux informations importantes de ce spectre: la demi-somme des
fréquences centrales des transitions contra-propageantes et leur demi-différence.

La demi-somme donne une information sur l’écart en énergie des sous niveaux
hyperfins, augmentée de l’énergie associée à la fréquence de recul (νrec = 15,1 kHz).
Nous pouvons à partir des variations de la demi-somme, retrouver les variations du
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Fig. 2.21 – Profil Doppler du nuage au moment de la sélection en vitesse. L’origine des fréquences
correspond à la fréquence hyperfine du niveau 52S1/2 (6,834 GHz).

déplacement lumineux à un photon qui est le principal effet responsable des varia-
tions des niveaux d’énergie de l’atome. Nous trouvons ici (fig. 2.21) un déplacement
des niveaux d’énergie d’environ 2 kHz.

La demi-différence dépend du décalage Doppler: plus la vitesse des atomes est
grande plus les pics des transitions contra-propageantes seront distants dans l’espace
des fréquences. La demi-différence des centres de ce spectre est d’environ 300 kHz.
En supposant que la vitesse initiale est nulle, nous trouvons une vitesse moyenne
des atomes aux moment de ce spectre de 0.12 m/s, qui est la vitesse atteinte après
un temps de chute de de 12,2 ms.

Pendant la première année de cette thèse, les profils Doppler ont été pris systé-
matiquement avant et après chaque mesure de g. Nous avons modifié le code qui gère
la séquence de mesure pour effectuer des mesures régulières (tous les 400 cycles de
mesure) de la position des pics contra-propageants. Depuis l’ajout de cette fonction,
nous avons donc accès aux variations de la vitesse initiale des atomes et du dépla-
cement lumineux à un photon au cours de la mesure. Nous avons reporté dans la
figure 2.22 le suivi sur deux ans de la demi-somme et de la demi-différence. L’ajout
de cette fonction a été fait à la date t = 57147 (repérée par la ligne discontinue
verticale de droite).
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Fig. 2.22 – Demi-différence et demi-somme des centres des transitions contra-propageantes sur
environ deux ans.

Sur deux ans la moyenne de la demi-somme est de -15 kHz avec une dispersion
de 2 kHz. Avant chaque mesure de g, nous ajustons le rapport d’intensité pour
annuler le LS1 en début de mesure, ce qui explique que la moyenne soit proche de
la fréquence de recul et donc d’un déplacement lumineux nul.

La demi-différence dérive rapidement lors des 80 premiers jours puis chute sou-
dainement d’environ 7 kHz. Sur cette période, un obturateur mécanique fixé sur
une bande de caoutchouc pour l’isoler de la table optique, s’est progressivement
rapproché du faisceau refroidisseur. Cet obturateur qui est responsable de couper la
lumière de refroidissement, déclenche la chute des atomes. En se rapprochant pro-
gressivement du faisceau, le délai de coupure a diminué, revenant à lâcher les atomes
plus tôt, ce qui augmente leur vitesse au moment de la sélection. L’effet Doppler
est alors augmenté, nous observons sur ces 80 premiers jours une dérive d’environ
10 kHz, correspondant à un changement du délai de lâcher de seulement 400 µs, soit
5 µs/jour. A la date 56750, l’obturateur est arrivé en contact avec un support de mi-
roir. Nous avons changé l’obturateur mécanique pour une version plus sophistiquée,
à la date représentée par la ligne pointillé de gauche sur la figure 2.22.

La nouvelle version est un scanner optique: c’est un galvanomètre qui entraîne
la rotation d’un petit miroir qui dévie le faisceau. La position du miroir est asservie
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ce qui permet d’avoir un meilleur contrôle de la date de lâcher des atomes. Depuis
son installation, nous n’observons plus de dérives rapides de la vitesse initiale des
atomes. Le bruit coup à coup et les dérives aux temps long de cette vitesse semble
aujourd’hui être dominés non plus par l’incertitude sur la position du miroir comme
cela était le cas avec la version précédente, mais par l’incertitude de mesure et de la
position de faisceau par rapport au scanner optique qui varie selon la température
du banc optique. Nous verrons dans le prochain chapitre, qui traite de la symétrie
de l’interféromètre, l’impact d’une dérive de la vitesse initiale sur la mesure de g.

2.4.4 Mesure du LS1

Avant chaque mesure de g, il est nécessaire d’ajuster le rapport d’intensité entre
les faisceaux Raman R1 et R2 de manière à annuler le LS1 (paragraphe 1.4.1).
Nous utilisons une autre méthode que celle décrite dans le paragraphe précédent:
nous réalisons une spectroscopie micro-onde autour de la fréquence de résonance du
niveau hyperfin |52S1/2〉. Afin de mesurer le déplacement lumineux induit par les
faisceaux Raman sans induire de couplage, nous les désaccordons de résonance de
2 MHz. L’impulsion micro-onde durant 400 µs, a une largeur spectrale de l’ordre
de 2 kHz, ce qui permet de résoudre des déplacements lumineux différentiels aussi
faibles qu’une centaine de Hz.

Nous avons ajouté une fonction au programme pour automatiser la mesure du
LS1, permettant ainsi de suivre sa valeur au cours d’une mesure de g pour chacune
des configurations. Toutes les 400 mesures (environ 3 minutes), nous effectuons une
spectroscopie micro-onde à la date de la première impulsion Raman pour chacune des
configurations. Cette mesure fait doublon avec la mesure du profil Doppler. Initiale-
ment, nous voulions asservir le rapport des puissances Raman sur la mesure du LS1.
Nous nous sommes rendu compte, grâce à ces deux techniques de mesure du LS1,
qu’il n’était pas évident de déterminer sa valeur correctement et donc de l’utiliser
pour l’asservissement des puissances. Ces deux mesures nous montrent toutes deux
que malgré l’asservissement mis en place, les puissances Raman continues à fluctuer
de manière significative. Nous ne pouvons toutefois pas quantifier les fluctuations
du rapport d’intensité des Raman puisque ces deux méthodes ont des sensibilités
différentes (fig. 2.23). La méthode utilisant le profil Doppler a typiquement une sen-
sibilité 1,8(1) fois plus grande que la méthode utilisant la spectroscopie micro-onde,
aggravé d’un décalage systématique d’environ 4 kHz (pour une fréquence de Rabi
de 25×2π kHz).
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Fig. 2.23 – Variations du LS1 au cours d’une mesure de g d’environ 2,8 jours (avec Ωeff = 2×
25 kHz), déterminées par la spectroscopie Raman (ligne noire) et par la spectroscopie micro-onde
(ligne rouge). La ligne bleue est une moyenne glissante du signal noir.

Nous avons plusieurs idées pour expliquer ce résultat. Le nombre de point de
mesures du profil Doppler est peut être insuffisant. Effectivement, les distributions
en vitesse sont asymétriques, et pour gagner du temps de mesure, nous ne prenons
qu’une dizaine de point sur le haut des pics des transitions contra-propageantes.
Cette façon de mesurer pourrait introduire un biais systématique sur l’estimation
des centres. De plus, la mesure du profil Doppler se fait au moment de la sélection en
vitesse et non à la première impulsion Raman comme pour le spectre micro-onde.
La spectroscopie micro-onde quant à elle est faite dans des conditions différentes
de l’interféromètre. L’impulsion Raman π dure 400 µs et est désaccordée de 2 MHz
pendant la spectroscopie micro-onde tandis qu’elle est de 40 µs et à résonance lors de
l’interféromètre. Une étude supplémentaire est nécessaire pour confirmer ou infirmer
ces hypothèses et surtout trouver une méthode fiable de mesure du déplacement
lumineux.
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Chapitre 3

Symétrie d’un interféromètre
atomique de type Mach-Zehnder

Nous avons présenté dans le premier chapitre la fonction de sensibilité gs(t)

(paragraphe 1.2.3). Cette fonction décrit la réponse impulsionnelle de notre interfé-
romètre à un saut de phase des lasers Raman. L’utilisation de l’impulsion Raman
π, au milieu de la séquence d’impulsion π/2 − π − π/2, symétrise cette fonction
de sensibilité rendant les interféromètres de type Mach-Zehnder insensibles à tout
décalage de la condition de résonance Raman si il est constant au cours de l’interfé-
romètre. Un désaccord entre la fréquence Raman et la fréquence atomique entraine
une perte d’atomes participant à l’interféromètre et donc une perte de sensibilité
aux variations de g, mais dans le cas d’une fonction de sensibilité symétrique, en
principe il n’affecte pas la mesure. L’objectif de ce chapitre est de tester cette pro-
priété en mesurant le biais sur g induit par un désaccord délibéré de la fréquence
laser par rapport à la fréquence atomique afin de caractériser l’asymétrie de notre
fonction de sensibilité [60].

3.1 Théorie sur les biais engendrés par l’asymétrie
de l’interféromètre

La différence de phase entre les deux chemins de l’interféromètre ∆Φ est une
combinaison linéaire de la différence de phase des lasers Raman à chacune des trois
impulsions de l’interféromètre: ∆Φ = φ1−2φ2+φ3 (équation 1.17). En supposant que
les impulsions Raman soient parfaites et infiniment courtes et en négligeant toutes
contributions autres que la dépendance spatiale de la phase Raman, nous pouvons

77
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écrire la phase imprimée φi sur la phase atomique en fonction de la position ri des
atomes comme: φi = ~keff .~ri, avec keff le vecteur d’onde effectif de la transition Ra-
man. Si le temps de séparation T est identique entre les trois impulsions consécutives
de l’interféromètre, alors cette combinaison linéaire permet de retrouver la courbure
de la trajectoire des atomes et donc leur accélération quelque soit leur vitesse ini-
tiale. Une variation de la vitesse initiale entrainera par effet Doppler un décalage δ
entre la fréquence de résonance atomique et la fréquence laser identique à chaque
impulsion de l’interféromètre (ligne discontinue bleue plate de la figure3.1(a)). Nous
avons présenté au chapitre 1 la fonction de sensibilité gs(t) (lignes continues noire
des figures 3.1), qui permet de calculer l’impact d’un désaccord entre la fréquence
laser et atomique sur le déphasage interférométrique et donc sur la mesure de g.
La symétrie de gs(t) implique que si δ est constant, les biais engendrés sur le dé-
phasage interférométrique accumulés pendant la première partie de l’interféromètre
(entre la première impulsion π/2 et l’impulsion π) seront de signes opposés aux biais
accumulés lors de la seconde partie (de l’impulsion π à la dernière impulsion π/2)
et donc en moyenne seront nuls. Plus généralement, toutes variations du désaccord
Raman au cours de l’interféromètre, suivant une fonction paire centrée sur l’im-
pulsion π (lignes discontinues bleues fig. 3.1(a)), ne contribuent pas au déphasage
interférométrique final. A l’inverse, une variation du désaccord suivant une fonction
impaire, contribue au déphasage interférométrique total. C’est le cas par exemple
d’une accélération constante au cours du temps comme celle induite par le champ
de pesanteur (variation linéaire en pointillée rouge fig.3.1(b)).

L’utilisation des lasers Raman contra-propageant, la géométrie de type Mach-
Zehnder de l’interféromètre et plus particulièrement sa symétrie fait de notre interfé-
romètre un capteur de force inertielle et non une horloge. Néanmoins, cette propriété
est vérifiée uniquement si la fonction de sensibilité de l’interféromètre est parfaite-
ment symétrique. Nous montrons dans ce chapitre que pour, une durée d’impulsion
finie, un désaccord δ non nul et une intensité des impulsions variable, l’interféro-
mètre devient sensible aux effets non inertiels. Pour cela, nous calculons l’évolution
au cours de l’interféromètre de la fonction d’onde atomique, dans la base de deux
états couplés par les lasers Raman, pour des impulsions Raman de durées finies
et en suivant le traitement fait dans les références [26, 54, 61]. Nous définissons le
désaccord δ à partir de la condition de résonance (éq. 1.7) :

δ = ωHFS − ωeff + (ωD + ωrec + ωLS) (3.1)
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Fig. 3.1 – Fonction de sensibilité (lignes continues noires (a) et (b)) d’un interféromètre atomique de
type Mach-Zehnder. Exemple de variations du déphasage atomique n’entrainant pas de biais (lignes
discontinues bleues du graphique (a)) et entrainant un biais sur le déphasage interférométrique final
(lignes discontinues rouges du graphique (b)).

ωeff est la pulsation effective de nos lasers, elle correspond à la différence de fré-
quences des deux photons contra-propageants de la transition Raman. ωHFS est la
pulsation hyperfine du niveau |52S1/2〉 du Rubidium 87 dans le vide. ωD, ωrec, ωLS
sont respectivement les pulsations correspondant au décalage Doppler, au terme
de recul et au déplacement lumineux différentiel des deux sous niveaux hyperfins
considérés.

La fréquence de Rabi à deux photons Ωi de l’impulsion Raman i est potentiel-
lement différente à chaque impulsion, pouvant mener à des impulsions π/2 et π
imparfaite. En tenant compte de l’imperfection des différentes impulsions de notre
interféromètre, nous calculons un déphasage interférométrique additionnel qui dé-
pend du désaccord Raman:
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(3.2)

Avec τ la durée d’une impulsion π/2. Notons que ce déphasage ne dépend pas de
la fréquence de Rabi Ω2 de l’impulsion centrale π. Pour un couplage homogène au
cours de l’interféromètre menant à Ω1 = Ω3, les deux arguments de cette équation
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qui sont égaux en valeur absolue mais sont de signes opposés. Ils s’annulent pour
donner un déphasage nul. En revanche, si le couplage n’est pas homogène tout le
long de l’interféromètre, avec Ω1 diffèrent de Ω3, un déphasage apparaît et notre in-
terféromètre devient sensible aux désaccords Raman δ. Pour illustrer ce qui précède,
nous avons tracé le déphasage attendu en fonction du désaccord δ sur la figure 3.2
pour une fréquence de Rabi Ω1 = 25 kHz×2π, Ω3=1,1×Ω1 et une durée d’impulsion
π/2 de 10 µs.
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Fig. 3.2 – Déphasage interférométrique provoqué par l’inhomogénéité du couplage Raman au cours
de l’interféromètre selon le désaccord Raman δ (en rouge) pondéré par le contraste (en noir).

En pratique, le nuage d’atome ayant une température non nulle, chaque classe de
sa distribution des vitesses ne perçoivent pas le même décalage Doppler, ce qui est
équivalent à une distribution des désaccords. Le déphasage interférométrique total
est alors la moyenne de tout les déphasages interférométrique induits par chaque
classe de vitesse. Intéressons nous à présent à la contribution de chacune de ces
classes de vitesse dans le déphasage interférométrique final. Considérons la frac-
tion d’atomes de vitesse v dans dv, donnée par Nf(v)dv. N étant le nombre total
d’atomes et f(v) leur distribution en vitesse. Ces atomes, qui entrent dans l’interfé-
romètre dans l’état fondamental noté |f〉 représentant l’état |52S1/2, F = 1〉, sortent
de l’interféromètre dans l’état excité |e〉 pour l’état |52S1/2F = 2〉, avec une proba-
bilité de transition P (v) qui dépend de leur vitesse v. Nous pouvons exprimer cette
probabilité de transition en fonction d’un déphasage Φ0 qui ne dépend pas de la
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vitesse (comme celui induit par les forces inertielles) et un déphasage dépendant de
la vitesse (comme celui décrit 3.2):

P (v) = A(v)− 1

2
C(v)(cos(Φ0 + ∆Φ(v)) (3.3)

A(v) est un décalage de la probabilité et C(v) est interprété comme le contraste de
chaque classe de vitesse participant à l’interféromètre. Le nombre d’atomes détectés
dans l’état excité en sortie d’interféromètre est défini par Ne = N

∫
f(v)P (v)dv et

la probabilité de transition P = Ne/N définie par P =
∫
f(v)P (v)dv. En suppo-

sant que ∆Φ(v) est très inférieur à 1 rad pour des valeurs représentatives de f(v),
nous pouvons simplifier la probabilité de transition P ≈ A − 1

2
C cos(Φ0 + ∆Φ).

Avec C =
∫
f(v)C(v)dv et ∆Φ = 1

C

∫
f(v)C(v)∆Φ(v)dv. Le déphasage ∆Φ(v) de

chaque classe de vitesse est pondéré non seulement par la distribution des vitesses,
mais aussi par son contraste normalisé C(v). Nous avons tracé le déphasage inter-
férométrique pondéré par le contraste avec une ligne continue noire sur la figure
3.2. Cette pondération a pour effet de réduire la contribution des classes les plus
désaccordées. Le fait que ∆Φ(v) soit une fonction impaire, implique que si le profil
de fréquence Raman est centré sur une distribution en vitesse symétrique, alors le
déphasage total est nul. Les biais induits par les classes de vitesses inférieures à la
vitesse moyenne sont de signe opposé à ceux des vitesses supérieures à la vitesse
moyenne. La moyenne des deux contributions donne un biais nul. Par contre, si la
fréquence Raman n’est pas centrée sur la distribution en vitesse, ou encore que le
profil des vitesses est asymétrique alors la moyenne des biais est non nul, entrainant
un biais sur la mesure de g.

Dans la suite de ce chapitre nous allons nous intéresser à la réponse de notre
interféromètre à des décalages de la condition de résonance Raman, en appliquant
volontairement des décalages contrôlés. Nous utiliserons deux méthodes différentes
pour introduire un désaccord Raman, soit en changeant la fréquence de l’impulsion
π de sélection et donc la classe de vitesse sélectionnée, soit en changeant le délai
du lâcher des atomes. Mais en changeant ces paramètres, nous modifions aussi les
trajectoires des atomes et donc leurs positions et leurs vitesses dans la zone de détec-
tion. Nous montrerons que ces changements de position dans la détection entraînent
eux aussi des biais qui s’ajoutent aux précédents, et qui sont liés à la pondération
des différentes classes de vitesses le long de la verticale. Nous présenterons donc
aussi une caractérisation de la détection qui nous a permis de séparer les biais liés
à la réponse de la détection de ceux qui sont dus à l’asymétrie de l’interféromètre.
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3.2 Origine de l’asymétrie de l’interféromètre: les
inhomogénéités de couplage

Notre nuage d’atomes, malgré sa faible température, s’étend spatialement de
façons notable au cours du temps de chute dans un faisceau Raman gaussien. Le
schéma de gauche figure 3.3 illustre l’étalement du nuage dans le profil d’intensité
du faisceau Raman. Hormis l’axe z qui a été réduit d’un facteur trois ce schéma est
à l’échelle. Le diamètre à mi-hauteur du nuage est d’environ 1 mm à la première et
6 mm à la dernière impulsion de l’interféromètre, dans un faisceau gaussien d’environ
15 mm de diamètre à mi-hauteur.
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Fig. 3.3 – Expansion du nuage atomique au cours d’une chute dans un faisceau Raman gaussien.
Le graphique du haut représente la distribution en intensité du faisceau Raman selon la direction
x qui est une direction quelconque du plan horizontal. Sur le graphique de droite sont reportées
les mesures des oscillations de Rabi à la date tπ/2 de la première impulsion π/2 (carrés bleus)
et à la date t′π/2 de la dernière impulsion π/2 de l’interféromètre (ronds verts). Les dates tsel, tπ
sont respectivement les dates de l’impulsion de sélection en vitesse et de l’impulsion centrale π de
l’interféromètre.

Cette expansion du nuage implique que les atomes les plus chauds ne voient
pas la même intensité lors de la première et la dernière impulsion π/2. Nous avons
mesuré les oscillations de Rabi de la première impulsion Raman (carrés bleus fig.
3.3) et de la dernière impulsion (ronds verts fig.3.3). Nous constatons une baisse
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de la fréquence de l’oscillation de Rabi de la dernière impulsion par rapport à la
première. La durée d’une impulsion π à la date tπ/2 est de 21,4 µs, soit environ 12%

plus courte que la durée de l’impulsion π faite à la date de la dernière impulsion de
l’interféromètre (24,3 µs).

3.3 Protocole de la mesure différentielle

Pour caractériser l’asymétrie de notre interféromètre, nous avons mis en place
une séquence de mesure différentielle utilisant 4 configurations. Les deux premières
configurations C0 et C1, appelées configurations de référence sont deux configura-
tions utilisant les vecteurs d’onde k↑ et k↓. En faisant la moyenne des valeurs de
g mesurées avec C0 et C1, nous obtenons une valeur de référence gref↑↓ corrigée des
effets indépendants du signe de keff . Les deux dernières configurations C2 et C3,
appelées configurations tests, sont quasiment identiques aux configurations de ré-
férence, à quelques différences près qui portent sur un paramètre (ou un jeu de
paramètres) dont on souhaite étudier l’effet. Nous notons gmod↑↓ la moyenne des ré-
sultats des configurations C2 et C3. Une séquence de mesure consiste à réaliser 100
mesures avec chacune des 4 configurations, soit une série de 400 mesures pour une
durée d’environ 3 minutes de mesure. Nous calculons après ces 400 coups la dif-
férence des moyennes: ∆g= gref↑↓ − gmod↑↓ . Nous répétons cette séquence de mesure
plus ou moins longtemps selon la résolution à atteindre pour observer l’effet étudié.
Typiquement, pour les effets présentés dans la suite de ce chapitre, nous avons ré-
pétées chaque séquence de mesure pendant environ une à deux heures. Une fois que
la résolution souhaitée est atteinte, nous lançons une nouvelle séquence de mesure
avec une nouvelle valeur pour le paramètre à étudier.

3.4 Effet de la sélection en vitesse Raman

Lors de l’étape de préparation des atomes (paragraphe 2.2.2), nous utilisons
une impulsion Raman π pour sélectionner la classe de vitesse qui participera à
l’interféromètre, suivi d’une impulsion de laser pousseur pour sortir les atomes non
sélectionnés. Nous avons commencé cette étude en jouant sur les paramètres de la
sélection en vitesse afin de caractériser l’impact de la forme du profil de vitesse
sélectionné sur la mesure de g.
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Fig. 3.4 – Calcul du profil de vitesse (en fréquence) avant (a) et après (b-d) la sélection en vitesse.
La partie gauche des spectres correspond aux résonances Raman k↑ et la partie droite aux k↓.
L’axe horizontal correspond aux fréquences Raman utilisées pour réaliser le spectre, son origine
est décalée d’une quantité égale à la fréquence hyperfine. (a) Distribution de vitesse en fin de
préparation et avant l’étape de sélection en vitesse, centrée sur ν↑ = -310 kHz et ν↓ = 280 kHz. (b)
Distribution des vitesses d’un nuage après une impulsion de sélection centrée (δνsel↑ = δνsel = 0 Hz)
sur le profil initial. (c) Décalage Doppler: distribution d’un nuage sélectionné avec une fréquence
de sélection décalée de -δνsel pour l’interféromètre ↑ et avec +δνsel pour l’interféromètre ↓.(d)
Décalage d’horloge: distribution d’un nuage sélectionné avec une fréquence de sélection décalée de
+δνsel pour les deux interféromètres ↑ et ↓.

Nous avons représenté sur la figure 3.4 la distribution en vitesse verticale atten-
due (fig.3.4.a) après une chute libre d’environ 11 ms, à la fin de l’étape de préparation
et avant l’étape de sélection en vitesse. Nous attendons deux pics correspondant aux
deux transitions Raman contra-propageantes possibles: k↑ et k↓. La largeur des pro-
fils de 80 kHz correspond à une température d’environ 2 µK. Les trois distributions
du dessous (b, c et d) représentent les profils de distribution attendus après l’étape



3.4. Effet de la sélection en vitesse Raman 85

de sélection en vitesse, elles diffèrent les unes des autres par la fréquence de sélection
utilisée pour l’interféromètre k↑ et k↓. Le cas (b) représente la situation idéale, où
pour les deux configurations k↑ et k↓, la fréquence de la sélection est centrée sur le
profil de distribution. Les cas (c) et (d) représentent des situations moins idéales,
mais susceptibles de se produire expérimentalement. Elles simulent des configura-
tions pour lesquelles la fréquence de sélection n’est pas parfaitement ajustée sur le
centre du profil de vitesse, mais décalée d’une quantité ±δνsel. Notons que dans ces
cas là, le maximum du profil sélectionné est décentré par rapport à la distribution
initiale et le profil est asymétrique (visible par la différence d’amplitude des lobes
secondaires des profils de la figure 3.4). Dans le cas (c), la sélection en vitesse de
l’interféromètre ↑ est décalée de -δνsel et de + δνsel pour la configuration ↓. C’est
le spectre que nous devrions obtenir si nous faisions une erreur sur l’estimation de
la vitesse des atomes. En l’occurrence, ici la sélection serait ajustée pour un nuage
plus rapide d’environ 4 mm/s que celui représenté par la ligne discontinue. Nous
utiliserons dans la suite le terme de "décalage Doppler" pour parler de cette situa-
tion. Dans le cas (d) les fréquences de sélection sont toutes les deux décalées de la
même quantité +δνsel. Nous obtiendrions ce spectre en présence d’un déplacement
lumineux non compensé et mal connu. Il correspond à un décalage de la fréquence
hyperfine et utiliserons dans la suite le terme de "décalage d’horloge" pour parler
de cette situation.

Lors de l’étude portant sur les paramètres de la sélection, les configurations de
référence C0 et C1 sont réglées pour reproduire le cas idéal illustré par le cas (b) de
la figure 3.4. Pour imiter le cas d’un décalage Doppler, la fréquence de sélection des
deux autres configurations C2 et C3 sont ajustées pour reproduire le cas (c) de la
figure 3.4 et le cas (d) pour imiter un décalage d’horloge. Le résultat de ces mesures
sont reportés dans la figure 3.5, par des ronds pour les mesures de type décalage
d’horloge et des carrés pour les mesures de type Doppler.

Les symboles pleins (ronds et carrés) sont le résultat des mesures pour lesquelles
la fréquence des Raman a été ajustée pour correspondre à la fréquence de l’impulsion
de sélection et non au centre de la distribution initiale. A l’inverse, dans les mesures
aux symboles vides, la fréquence des Raman est ajustée pour être centrée sur la
distribution de vitesse initiale quelque soit la fréquence de sélection. Les situations
simulées lors des mesures aux symboles vides sont peu probables expérimentalement.
En effet, lors d’une mesure de g, nous commençons la rampe des fréquences au
moment de la sélection, la fréquence des Raman dépend donc de celle de la sélection
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(paragraphe 2.2.3). Si nous faisons une erreur sur la fréquence de sélection, nous
ferons la même erreur sur la fréquence de chacune des impulsions Raman, comme
c’est le cas dans les mesures aux symboles pleins. Pour se retrouver dans le cas des
mesures aux symboles vide, il faudrait que la fréquence des Raman et celle de la
sélection soient indépendante l’une de l’autre et mal ajustées l’une par rapport à
l’autre.

Il existe plusieurs raisons expérimentales pouvant nous mener à la situation si-
mulée par les mesures aux symboles pleins. Par exemple, si l’obturateur mécanique
responsable de couper la lumière du MOT-3D s’est déplacé par rapport au faisceau
de refroidissement ou que son temps de réponse a changé, le délai de lâcher des
atomes sera changé et donc leur vitesse moyenne au moment de la sélection aussi,
nous nous retrouverons exactement dans la situation de la mesure des carrés pleins
bleus (fig. 3.5). Le cas de la mesure des ronds rouges se produit lorsque le rap-
port d’intensité des faisceaux Raman R1 et R2 n’est pas bien ajusté pour annuler
le déplacement lumineux. Comme nous l’avons vu au paragraphe 2.4.4 ce rapport
d’intensité n’est pas évident à déterminer expérimentalement et aujourd’hui encore
difficile à maintenir constant au cours de la mesure.

Dans le cas du décalage d’horloge, que l’on ajuste la fréquence des Raman pour
rester centré sur la classe de vitesse sélectionnée (ronds rouges) ou que l’on garde la
fréquence Raman centré sur le profil avant sélection (ronds vides), nous n’observons
pas de biais sur g clairement résolu. Avec le décalage d’horloge, le biais introduit
est de même signe dans les configurations k↑ et k↓, il est annulé lors du calcul de la
demi-différence de ces deux configurations: l’alternance des mesures k↑ et k↓ permet
d’annuler la sensibilité de l’interféromètre aux décalages d’horloge.

En revanche, dans le cas du décalage Doppler, que la fréquence des Raman soit
ajustée (carrés bleus) ou non (carrés vide), nous observons une sensibilité au désac-
cord Raman que nous attribuons à l’asymétrie de la fonction de sensibilité. Même
en prenant le soin d’ajuster la fréquence des Raman (cas des mesures en carrés
bleus pleins), nous observons des biais sur g de -0.12(2)µGal/kHz. Sans l’ajuste-
ment des fréquences Raman, pour un même décalage de la fréquence de sélection,
les désaccords introduits entre le profil sélectionné et la fréquence des Raman sont
plus importants et donc la sensibilité aux décalages Doppler est plus grande avec
+1.44(4)µGal/kHz et en accord avec ce qui a été trouvé dans [5]. Comme ce que
nous avons fait dans le cas (d) de la figure 3.4, les auteurs de l’article [5], dont les
conditions expérimentales sont proches des notres (un gravimètre atomique à fon-
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Fig. 3.5 – Mesure du biais sur g introduit par une erreur δνsel sur la fréquence de l’impulsion de
sélection en vitesse. Les ronds représentent les mesures de type décalage d’horloge et les carrés de
type décalage Doppler. Les symboles pleins sont le résultat des mesures pour lesquelles la fréquence
des Raman est définie selon la fréquence de la sélection. Pour les symboles vides la fréquence des
Raman est réglée pour être centrée sur le profil du nuage avant la sélection.

taine de Césium avec ΩR = 2π×6,25 kHz et T=160 ms), ont balayé la fréquence des
impulsions Raman par rapport à la fréquence de résonance des atomes sélectionnés,
ils trouvent une variation de g d’environ 1 µGal/kHz. Notons que selon le choix de
la fréquence des impulsions de l’interféromètre, nous pouvons changer le signe de la
sensibilité de notre interféromètre aux décalages Doppler.

Conclusion sur cette mesure:

– L’asymétrie de la fonction de sensibilité rend notre interféromètre sensible aux
décalages d’horloge et Doppler.

– L’alternance des configurations k↑ et k↓ permet de corriger les biais d’horloge
induits par l’asymétrie de l’interféromètre.

– La fréquence de la sélection et celle des Raman doivent être ajustées mieux
que 10 kHz pour atteindre une exactitude de l’ordre du µGal.
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3.5 Comparaison avec la simulation numérique

De manière à comparer les mesures précédentes avec les prédictions théoriques,
mon directeur de thèse a développé un modèle numérique de notre expérience en
réalisant une simulation de Monte Carlo. Les atomes sont tirés de manière aléatoire
dans une distribution spatiale de largeur σ = 0.5 mm et de vitesse de type Lorentz
b (éq. 2.1), avec comme paramètre v0 = 16.5 mm/s et b = 2,4. Ces paramètres sont
extraits d’ajustements réalisés sur la mesure de la distribution en vitesse avec une
fonction Lorentz b. Le faisceau Raman est modélisé par un faisceau gaussien avec un
col de 12 mm. La simulation inclut l’effet de la sélection en vitesse avant le début de
l’interféromètre. Elle calcule l’évolution de l’état atomique dans l’interféromètre, en
prenant en compte les trajectoires des atomes dans le faisceau Raman (et donc les
inhomogénéités de couplage), les décalages de fréquences Raman (comme ceux dus
aux désaccords Raman et aux déplacements lumineux à un photon [54]). La réponse
de la détection, dont la pondération des différentes classes de vitesse varie selon le
réglage de ses paramètres temporels, est aussi prise en compte. Nous avons mesuré
l’impact des paramètres de la détection et présenterons les résultats au paragraphe
3.7. Les autres effets systématiques comme le LS2 [42] et l’accélération de Coriolis,
sont supposés ne pas influencer l’effet étudié ici, ce qui est confirmé par la simulation
qui peut aussi prendre ces effets en considération. Le nombre de tirages est choisi de
manière à atteindre une erreur statistique de 0,1 µGal ou mieux. Ce qui correspond
typiquement à 106 ou 107 tirages selon les paramètres de l’interféromètre.
Avec les paramètres des résultats présentés dans le paragraphe précédent, la si-
mulation prédit une sensibilité à un décalage Doppler de -0.106(3) µGal/kHz si la
fréquence Raman est ajusté sur la fréquence de sélection et de 1.36(1) µGal/kHz
si la fréquence Raman est maintenue constante. Cette prédiction est en bon ac-
cord avec les résultats des mesures qui sont respectivement -0,12(2)µGal/kHz et
1,44(4) µGal/kHz. La simulation confirme l’absence de biais dans le cas du décalage
d’horloge.

3.6 Influence de la vitesse initiale du nuage

La vitesse moyenne verticale v0 du nuage en sortie d’étape de refroidissement
dépend de paramètres comme le rapport d’intensité dans chacun des bras de la
mélasse ou leur état de polarisation. La vitesse des atomes au moment de la sélection
dépend de la vitesse initiale v0 et de l’accélération subie entre la date du lâcher t0 et la
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date de la sélection tsel que nous pouvons exprimer comme: v(tsel) = g(tsel− t0)+v0.
Dans l’étude que nous présentons ici, nous changeons la date de lâcher des atomes t0,
tout en gardant les paramètres de fréquence et les autres paramètres de la séquence
temporelle constant. Le but étant d’étudier l’impact des variations du délai de lâcher
des atomes (et donc de la vitesse en entrée d’interféromètre) sur la mesure de g. Nous
déclenchons la chute libre des atomes en coupant la lumière de refroidissement à la
fin de la mélasse.

Le système utilisé pour couper le faisceau de refroidissement est un obturateur
mécanique contrôlé par une impulsion TTL. Nous avons alors réalisé des mesures
différentielles comme celles décrites dans le paragraphe 3.3 de manière à mesurer
les variations de g selon le paramètre t0. Nous obtenons une relation linéaire entre
∆g et δt0 avec une sensibilité de -5,6(1) µGal/ms pour une fréquence de Rabi de
2π×25 kHz. Nous retrouvons ce comportement linéaire avec la simulation mais avec
une pente de -4,23(3) µGal/ms. Une différence entre sensibilité mesurée et théorique
de l’ordre de 25% est ici clairement résolue. Une telle différence est aussi compa-
tible avec les mesures précédentes (paragraphe 3.5) compte tenu de l’incertitude des
mesures. Elle peut être expliquée par une modélisation imparfaite de la distribution
en vitesse initiale, ou une inhomogénéité de couplage Raman plus forte dans notre
expérience que dans la simulation. Une distribution d’intensité des faisceaux Raman
pas parfaitement gaussienne, du speckle ou encore des franges peuvent modifier le
couplage Raman.
Nous avons répété la mesure pour différentes fréquences de Rabi et reporté les résul-
tats par des losanges gris sur la figure 3.6. Le résultat de la simulation (ronds blancs)
montre une dépendance linéaire avec une pente de -0,168(3) µGal/ms/kHz. Un ajus-
tement linéaire fait sur les mesures nous donne un résultat sensiblement différent,
avec une dépendance de la sensibilité à la fréquence de Rabi de -0,26(1) µGal/ms/kHz.
Le changement de la vitesse initiale étant équivalente à un décalage de la condition
de résonance par effet Doppler, nous pouvons comparer cette mesure à la mesure
de la figure 3.5 où l’on change la fréquence de sélection selon un décalage Doppler
en ajustant les fréquences des Raman. Un décalage δt0 de t0 donne un décalage
Doppler de keffg δt0 ≈ 25 kHz/ms. La sensibilité de g, déterminée en changeant la
fréquence de sélection, est de -0,12(2)µGal/kHz, ce qui convertit en délai de lâcher,
donne -3,0(5)µGal/ms. Le résultat de ces mesures, ainsi que d’autres qui ont été
réalisées à des fréquences de Rabi similaires, sont reportés sur la figure 3.6 avec des
carrés bleus.
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Fig. 3.6 – Sensibilité de la mesure de g aux variations de la date de lâcher des atomes selon la
fréquence de Rabi. Les losanges gris sont le résultat de mesures et les ronds blancs de simulation.
Les carrés bleus représentent la mesure de cette sensibilité déterminée en faisant varier la classe de
vitesse sélectionnée.

Les deux techniques de mesures donne des barres d’erreur relativement grandes,
mais fournissent des résultats compatibles. Ces mesures nous indiquent que pour
une fréquence de Rabi de 2π× 12,5 kHz, le délai du lâcher doit être contrôlé à mieux
que 250 µs pour une mesure résolue mieux que le µGal. Ce niveau de contrôle est
facilement atteignable si pour couper la lumière de mélasse, on utilise un AOM ou un
scanners optiques ("optical scanners"), qui sont en fait des galvanomètres asservis
en position. Mais n’est pas garanti avec les obturateurs mécanique (de type "swing
solenoids") que nous utilisions. Cette étude nous à motivée à changer ces obturateurs
mécanique pour des scanner optique.
Comme nous l’avons expliqué au début de ce paragraphe la vitesse verticale du nuage
au moment de la sélection, ne dépend pas uniquement de la date du lâcher mais aussi
des paramètres de l’étape de refroidissement, comme des rapports d’intensités dans
les faisceaux verticaux de la mélasse. Ainsi pour atteindre le µGal, le bon contrôle
du lâcher n’est pas suffisant, il faut aussi assurer une stabilité de la vitesse initiale.
Une incertitude de 250 µs sur le délai de lâcher correspond à une incertitude de la
vitesse verticale initiale d’environ 2,5 mm/s. La stabilité des rapports d’intensités
en sortie du coupleur de fibre Schäfter-Kirchoff permet d’assurer une incertitude sur
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la vitesse initiale mieux que 0,18 mm/s et donc des biais sur g inférieurs au µGal,
mais pourrait nous limiter au niveau de 0,1 µGal.

3.7 Influence des paramètres de détection sur la
pondération des classes de vitesse

La pondération de la contribution des différentes classes de vitesse au déphasage
interférométrique total peut être affectée par la réponse de la détection. En effet,
après un temps de vol de 200 ms entre la date de lâcher t0 et celle de la détection tdet,
la position des atomes dans la détection et leur vitesse sont corrélés. Les atomes les
plus lents, dont la fréquence de résonance est décalée (par effet Doppler) négative-
ment par rapport à la fréquence centrale des impulsions Raman, se retrouvent plus
haut dans la détection que les rapides qui sont eux décalés positivement par rapport
aux Raman. Nous avons donc une distribution spatiale des contributions au dé-
phasage interférométrique. Nous avons alors étudié l’influence des paramètres de la
détection tdet et T1 (voir paragraphe 2.2.4) sur la mesure de g. Nous avons représenté
sur la figure 3.7 les différentes positions possibles des atomes dans le détection selon
le réglage des paramètres de détection. Le cas (a) illustre l’utilisation des paramètres
de détection optimaux: t0det et T 0

1 , dans ce cas les nuages correspondant à chacune
des populations sont centrés sur leur système de collection de fluorescence respectif.
L’efficacité de collection de la fluorescence est la même pour les deux populations.
Le cas (b) correspond à un réglage optimal du paramètre T1 (la distance entre les
deux nuages au moment de l’impulsion de fluorescence est égale à la distance entre
les deux systèmes optiques), mais avec une erreur sur le paramètre tdet. Soit tdet est
inférieur à t0det (partie de gauche du cas (b)) et l’impulsion de fluorescence est en
avance, soit il est supérieur et l’impulsion est en retard. Le cas (c) est le résultat du
réglage optimal de tdet et d’une erreur sur le réglage de T1. Dans le cas (d), ni T1 et
ni tdet ne sont réglés de manière optimale, mais la position moyenne des atomes reste
centrée sur le centre de la détection (z = 0 mm). Selon le réglage des paramètres
de détection, nous modifions la pondération des différentes classes de vitesses. Par
exemple, pour un décalage important de tdet dans le cas (b) nous perdons la fluo-
rescence des atomes les plus lents dans les deux zones de détection si tdet < t0det
(et inversement si tdet > t0det). Nous favorisons donc dans le cas tdet < t0det les biais
induits par les atomes les plus rapides. Tandis que dans le cas (d), si nous faisons
une erreur importante sur T1, nous perdons la fluorescence des atomes les plus lents
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pour l’état |F=2〉 et celle des plus rapides pour l’état |F=1〉. Nous attendons dans ce
cas une compensation des biais entre les différentes populations atomiques et donc
une variation du biais sur g moins importante pour le cas (d) que pour le cas (b).
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Fig. 3.7 – Position des populations atomique dans la zone de détection pour différents paramètres
tdet et T1. Les atomes en |F=2〉 (|F=1〉) sont représentés en bleu (vert). Sur la gauche, la réponse
normalisée du système de collection de la fluorescence est tracée selon l’axe vertical. (a) Cas optimal:
nous utilisons les paramètres optimaux t0det et T

0
1 , les deux nuages sont centrés par rapport à leurs

systèmes de collection de fluorescence respectifs. (b) Cas décentré: tdet 6= t0det et T1 = T 0
1 . (c) Cas

où seulement un nuage est centré: tdet = t0det et T1 6= T 0
1 . (d) tdet 6= t0det et T1 6= T 0

1 .

Comme précédemment, nous avons ici réalisé des mesures différentielles en uti-
lisant les paramètres de détection tinidet et T ini1 les plus proches possibles des valeurs
optimales pour les deux configurations de référence C0 et C1. Les configurations mo-
dulées C2 et C3 ont été réglées pour reproduire les situations des cas (b) et (d). Pour
déterminer ces paramètres initiaux, nous avons mesuré la fluorescence des atomes
en faisant varier les paramètres de détection. Le résultat de cette mesure est reporté
figure 3.8 par des carrés bleus pour les mesures avec une configuration utilisant un
vecteur d’onde k↓ (C0) et par des ronds vides avec une configuration k↑ (C1). Dans
les deux configurations, la première (resp. seconde) bosse du signal est le produit de
convolution entre la réponse de la partie haute de la détection (partie basse) et la
distribution spatiale des atomes en |F=2〉 (|F=1〉). Nous avons déterminé tinidet, pour
chaque configuration, en prenant le temps correspondant au centre de la première
bosse du signal et T ini1 en faisant la différence entre les temps centraux de la première
et seconde bosse. L’inconvénient de cette méthode vient de la difficulté à trouver une
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fonction pouvant être utilisée pour ajuster ces profils et en extraire les centres. Nous
avons alors déterminer les centres à l’œil. Pour la configuration ↑, nous trouvons tinidet
= 199 ms et pour la configuration ↓, tinidet = 200,2 ms, dans les deux configurations
T1 = 10,5 ms.

1 9 5 2 0 0 2 0 5 2 1 0 2 1 5
0 . 0

0 . 2

0 . 4

0 . 6

0 . 8

1 . 0
��

��

���

���
����

���
����


�

�	

����
��

T e m p s  d e  v o l  ( m s )

Fig. 3.8 – Mesure de la fluorescence captée par la détection avec une configuration utilisant k↓
(carrés bleus) et k↑ (ronds vides).

Comme le montre la figure 3.8, l’utilisation des impulsions Raman ↑ et ↓ modi-
fient la trajectoire des atomes de manière significatives, les paramètres de détection
sont alors différents pour les configurations ↑ et les configurations ↓. Lors de l’étude
de l’impact de la détection sur la mesure de g, nous avons donc fait les analyses des
mesures différentielles indépendamment pour les deux orientations du vecteur keff .
La figure 3.9 reporte les variations de g selon les paramètres de détection obtenus
avec les configurations ↑ (C1 et C3), avec ∆g= gref↑ − gmod↑ . Dans une première série
mesures, nous avons balayé la valeur de tdet en maintenant la valeur T1 constante
(carrés noirs fig. 3.9). Nous obtenons une fonction impaire et les biais mesurés sont
relativement grands avec 10 µGal pour des déplacements importants. 2 ms de déca-
lage correspond à un déplacement de la position centrale du nuage de 4 mm dans
une détection dont la réponse a une largeur de 10 mm. Dans une seconde série de
mesures nous avons balayé la durée T1 qui permet de contrôler l’écart spatial entre
les deux nuages, tout en gardant leur position moyenne fixe (cas (d) fig. 3.7). Cela
revient à changer les deux paramètres T1 et tdet d’une quantité δT1 et δtdet = -δT1/2.
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Dans ces conditions, et comme cela était attendu, l’effet est moins prononcé et se
comporte comme une fonction paire.
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Fig. 3.9 – Influence des paramètres de détection sur la mesure de g. Les carrés noirs sont le résultat
des mesures faites en balayant uniquement le paramètre tdet(cas (b) fig. 3.7). Les ronds rouges sont
le résultat d’un balayage symétrique des positions des nuages de chacune des populations atomiques
par rapport au centre de la détection (cas (d) fig. 3.7). Les lignes continues (noire et rouge) sont
respectivement des ajustements fait avec un polynôme du troisième et second ordre.

Nous avons ensuite comparé ces résultats à notre simulation numérique, en y
faisant varier les paramètres de détection. La figure 3.10(a) représente le résultat de
la simulation. Elle montre les variations du biais sur g selon le paramètre T1, autour
d’un temps central tc = tdet + T1/2, allant de t0c - 1 ms à t0c + 1 ms, t0c étant la
valeur optimale de tc. Les biais observés sont très faibles quand tc est proche de la
valeur optimale. En s’écartant de la valeur optimale pour tc, les biais deviennent plus
importants, suivant une symétrie proche d’une fonction paire semblable à la courbe
rouge de la figure 3.9 décrite un peu plus haut. De cette simulation nous extrayons
deux caractéristiques importantes: plus l’écart entre tc et sa valeur optimale est
grande, plus la courbure est importante, mais les centres des courbes correspondent
toutes à la même valeur optimale de T 0

1 .
Dans un second temps nous avons réalisé une nouvelle série de mesures avec

des jeux de paramètres proches de ceux que nous avons utilisé dans la simulation
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Fig. 3.10 – Influence des paramètres de détection. (a) Résultats de la simulation pour tc= t0c , tc=
t0c± 0,5 ms et tc= t0c± 1 ms. (b) Résultats des mesures faites avec tc= tinic , tc= tinic ± 0,5 ms et
tc= tinic ± 1 ms. Les mesures sont ajustées avec un polynôme du second ordre.

pour voir si nous pouvions reproduire les mêmes tendances (figure 3.10(b)). Ne
connaissant pas la valeur optimale t0c , nous avons réalisé ces mesures autour des
temps centraux tinic ±1 ms (avec un pas de 0,5 ms). Chacune des courbes est ajustée
par une parabole, dont nous extrayons le centre et la courbure. Nous traçons ensuite
(carrés vide figure 3.11) les courbures obtenues en fonction de δtc = tc − tinic . Pour
la comparaison, nous avons ajouté sur ce graphique (carrés pleins) les courbures
issues de la simulation en fonction de δtc = tc − t0c . L’augmentation de la courbure
en s’écartant de la valeur optimale t0c prédite par la simulation est confirmée par les
mesures. Le résultat de la simulation montre une évolution linéaire de la courbure
selon tc, suivant une pente de 0,537(3)µGal ms−2 ms−1 et de -0.81(7)µGal ms−2 ms−1

pour les mesures. Ici encore, nous trouvons une variation des biais plus importante
dans notre expérience que dans la simulation, témoins d’une asymétrie de la fonction
de sensibilité plus importante dans notre expérience que dans la simulation.

L’intersection de la droite issue de l’ajustement linéaire des mesures passe par la
courbure nulle (correspondant au paramètre optimal t0c) à la valeur de δtc ≈ 0,2 ms.
Cela signifie que la valeur initiale tinic n’était décalée que de -200µs par rapport à
la valeur optimale. Pour déterminer la valeur optimale de T 0

1 , nous avons pris la
valeur moyenne des coordonnées des centres des paraboles. Nous avons procédé à
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Fig. 3.11 – Courbures extraites des mesures (carrées vides) et de la simulation (carrés pleins) selon
tc.

tinidet (ms) T ini1 (ms) t0det (ms) T 0
1 (ms) t0c (ms)

k↑ 199 10,5 198,8(2) 9,4(3) 203,99(6)
k↓ 200,2 10,5 199,8(2) 9,90(5) 204,43(5)

Tab. 3.1 – Tableau récapitulatif des paramètres de détection initiaux et optimaux selon le vecteur
d’onde Raman utilisé.

cette analyse indépendamment pour les mesures faites avec k↑ et k↓ et reporté les
résultats dans le tableau 3.1.

Les résultats obtenus pour les paramètres de détections par la méthode de me-
sure différentielle sont proches des paramètres initiaux trouvé avec la fluorescence
des atomes. Nous avions trouvé avec les mesures de la fluorescence: t↑det = 199 ms et
t↓det = 200,2 ms.

Nous avons estimé à partir de la simulation que même pour de larges variations
de ± 1 ms sur les paramètres tdet et/ou T1, le biais sur la mesure de g reste inférieur
à 1 µGal. Aussi, les incertitudes associées aux différents paramètres de détection,
annoncées dans le tableau 3.1, mènent au maximum à une erreur de 0,2 µGal. Pour
conclure, les déplacements des nuages dans la détection introduits lors des études de
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la sélection en vitesse ou encore sur le délai de lâcher, contribuent aux biais mesurés,
mais ne sont pas dominant dans les variations de g observées.

3.8 Forcer l’asymétrie de la fonction de sensibilité
de notre interféromètre

Dans ce paragraphe, nous présentons une étude qui consiste à introduire déli-
bérément une asymétrie dans notre interféromètre en modifiant le couplage de la
dernière impulsion π/2 autour de la valeur usuelle de 2π×12,5 kHz. Nous avons
répété les mesures de sensibilité aux variations de la fréquence de la sélection pré-
sentées au paragraphe 3.4 en changeant la fréquence de Rabi de la dernière impulsion
π/2 selon Ω3 = Ωini

3 + δΩ3. Le résultat de la mesure, représenté par les ronds noirs
sur la figure 3.12, montre une croissance monotone de la sensibilité en fonction de
δΩ3. La résultat de la simulation matérialisé par les carrés bleus prédit un comporte-
ment similaire à ce qui a été observé lors des mesures, la seule différence significative
entre ces deux résultats est un décalage vertical de 0,1 µGal/kHz. Que ce soit avec
la mesure ou avec la simulation, nous trouvons qu’il existe une valeur de δΩ3 pour
laquelle la sensibilité de l’interféromètre à un décalage Doppler est nulle. D’après la
simulation, pour rendre l’interféromètre insensible, nous devons utiliser un δΩ3 = 7
% et avec les mesures δΩ3 = 14 %. Ce qui confirme que les inhomogénéités de cou-
plage de la simulation sont sous estimées par rapport à ce que nous avons dans notre
expérience. Il est important de souligner que nous pouvons compenser l’asymétrie
due aux inhomogénéités de couplage, en augmentant le couplage de la dernière im-
pulsion π/2. Même si cette compensation n’est pas indépendante des paramètres de
l’interféromètre (par exemple, elle dépend de la distribution initiale des vitesses),
elle pourrait être intéressante pour améliorer la stabilité de notre interféromètre.

3.9 Effet de l’asymétrie de la distribution en vitesse
initiale

Nous avons tracé figure 3.13, le spectre Raman de la distribution en vitesse du
nuage (ligne continue noire) au moment de la sélection en vitesse, soit après un temps
de chute d’environ 12 ms et 4 ms avant la première impulsion de l’interféromètre.
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Fig. 3.12 – Sensibilité de notre interféromètre à un décalage de la fréquence de sélection en vitesse
en fonction du décalage de la fréquence de Rabi de la dernière impulsion (π/2) de l’interféromètre.
Les ronds pleins sont le résultat de la mesure et les carrés vides de la simulation.

Pour mettre en évidence l’asymétrie de cette distribution nous avons replié la partie
gauche de la distribution en vitesse par rapport à son centre (ligne continue violette).

1 0 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0
0 . 0

0 . 2

0 . 4

0 . 6

0 . 8

1 . 0

���
���

����
���

����
�


����

�


��	
���

��

����	��	��������
���

Fig. 3.13 – Spectre Raman de la vitesse verticale initiale mesuré après un temps de chute d’environ
12 ms, soit 4 ms avant la première impulsion Raman de l’interféromètre.
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En prenant le profil de vitesse mesuré, nous calculons à partir de l’équation 3.2
que l’asymétrie de distribution en vitesse est suffisante pour introduire un biais de
-0,6 µGal si l’on ne fait pas de sélection en vitesse. En faisant une sélection en
vitesse, nous redressons la distribution et estimons le biais dû à l’asymétrie de la
distribution en vitesse sélectionné à seulement -0,3 µGal.

3.10 Effet de la compensation sur la stabilité long
terme

Nous avons fait une mesure continue durant 5 jours pour comparer la stabilité
aux temps longs d’un interféromètre avec ou sans la compensation de l’asymétrie.
Nous avons préparé une mesure avec 4 configurations, les deux premières sont des
configurations k↑ et k↓ sans compenser l’asymétrie. Les deux dernières sont aussi
des configurations k↑ et k↓, où nous compensons l’asymétrie de l’interféromètre en
augmentant la puissance de la dernière impulsions Raman de 14% (valeur trouvée
lors des mesures paragraphe 3.8). Nous avons tracé sur la figure l’écart-type d’Allan
de la mesure de g sans compenser l’asymétrie (ligne noire figure 3.14) et en compen-
sant l’asymétrie (ligne rouge figure 3.14), mais nous n’observons pas de différence
notable.

Avant de lancer cette mesure, nous avons ajouté une fonction à la séquence de
mesure, pour mesurer le profil Doppler (paragraphe 2.4.3) dans chacune des configu-
rations tout les 1600 coups (environ 13 minutes). L’exécution de cette fonction nous
fait perdre un peu de temps de mesure de g, mais nous donne une information sur
la vitesse des atomes en entrée d’interféromètre, ce qui nous intéresse particulière-
ment dans cette étude. Nous pouvons à partir de ces mesures et de l’étude présentée
dans ce chapitre, convertir les variations de la vitesse initiale mesurées en biais sur
g. L’écart-type d’Allan de ces biais sont représentés sur la figure 3.14 par la ligne
bleue.

Pour étendre la plage de fonctionnement de notre asservissement des puissances
de MOT et Raman (paragraphe 2.4.1), nous avons réalisé cette mesure à mi-puissance,
soit une fréquence de Rabi de 2π × 12, 5 kHz. Nous avons ajouté sur le graphique
3.14 l’écart-type du biais attendu si nous avions réalisé cette mesure avec le maxi-
mum de puissance disponible, soit avec une fréquence de Rabi de 2π×25 kHz. Nous
pouvons voir avec ces écart-types d’Allan que l’effet d’asymétrie n’est pas le facteur
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Fig. 3.14 – Ecart type d’Allan d’une mesure de g de 5 jours faite alternativement en compensant
l’asymétrie de notre interféromètre (ligne rouge) et sans la compenser (ligne noire). La ligne bleue
représente l’écart-type d’Allan du biais sur g calculé à partir de la mesure des fluctuations de la
vitesse initiale des atomes au cours des 5 jours de mesure pour un interféromètre utilisant une
fréquence de Rabi de 12,5 kHz×2π. La ligne verte est l’écart-type d’Allan qu’on aurait obtenu si
nous avions utilisé une fréquence de Rabi deux fois plus importante pour cette mesure.

qui limite notre stabilité aux temps longs. Mais pourra le devenir si nous arrivons
au niveau de 0,1 µGal en utilisant notre fréquence de Rabi maximale.

3.11 Conclusion

Nous avons étudié l’influence des variations du couplage Raman sur la symétrie
de notre interféromètre. Dans une configuration de gravimètre à chute libre, où les
atomes se déplacent horizontalement dans un faisceau Raman gaussien, les inhomo-
généités de couplage résultent en une sensibilité résiduelle de l’interféromètre à la
vitesse initiale des atomes. Nous avons montré comment les biais sur g introduits
par cette sensibilité varient lorsque la fréquence Raman n’est pas centrée sur la dis-
tribution en vitesse du nuage ou que la distribution du nuage est asymétrique. Dans
notre expérience, une erreur de 5 kHz (soit quelques % de la largeur de la distribu-
tion en vitesse) sur la fréquence des Raman mène à une erreur de 1 µGal, pour une
fréquence de Rabi de 2π×25 kHz. Les résultats expérimentaux ont été comparés à
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un modèle numérique de notre expérience, qui prédit avec succès les tendances des
effets observés, mais sous-estime d’environ 50% les effets mesurés. Ce qui indique
que les inhomogénéités de couplage sont plus grandes que ce qui est attendu si l’on
prend uniquement en compte l’étalement du nuage dans un faisceau gaussien. Notre
étude souligne l’importance du contrôle de la distribution initiale des vitesses, qui
dépend de nombreux paramètres, notamment de la date de lâcher (ou de lancé pour
une fontaine atomique). Un ajustement minutieux des fréquences de sélection et Ra-
man pendant l’interféromètre ainsi que des paramètres temporels de détection est
nécessaire pour atteindre une exactitude de l’ordre du µGal.
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Chapitre 4

Comparaison entre le CAG et l’état
de l’art des gravimètres

Dans ce chapitre, nous présentons les résultats des différentes comparaisons ef-
fectuées entre notre gravimètre atomique et d’autres instruments basés sur des mé-
thodes de mesures différentes mais qui constituent l’état de l’art de leurs technologies
respectives. L’objectif de ces comparaisons est d’éprouver notre protocole de mesure
et notre bilan d’exactitude pour vérifier la capacité du CAG à fournir la "bonne"
valeur de g. Mais ces comparaisons nous permettent aussi de nous positionner en
terme de stabilité par rapport aux autres technologies. Nous commencerons ce cha-
pitre par présenter les résultats des comparaisons entre le CAG et les gravimètres
optiques qui sont aujourd’hui les instruments de référence en gravimétrie. Nous déve-
lopperons dans un second temps une étude portée sur la comparaison entre le CAG
et le gravimètre relatif supra-conducteur iGrav-005 que nous avons au laboratoire.
Cet instrument est basé sur la technologie qui fournit aujourd’hui les mesures de g
les plus stables sur des temps de mesure allant de la minute à plusieurs semaines.

4.1 Comparaison entre gravimètres absolus: optique
versus atomique

Nous avons vu dans les chapitres précédents tous les moyens mis en œuvre pour
rejeter les effets systématiques qui biaisent notre mesure et obtenir une valeur abso-
lue de g la plus exacte possible. Nous organisons ou participons régulièrement à des
comparaisons entre gravimètres absolus afin de confirmer notre capacité à fournir
une valeur absolue. Nous commencerons par expliquer le principe de fonctionnement

103
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du gravimètre optique de type FG5, qui constitue l’état de l’art des gravimètres ab-
solus. Nous présenterons ensuite les résultats de la comparaison internationale à
laquelle nous avons participé en 2013, ainsi que d’autres comparaisons moins impor-
tantes. Nous terminerons pas la comparaison en terme de stabilité entre le CAG et
le FG5-X, qui est la dernière version du FG5.

4.1.1 Principe de fonctionnement du gravimètre optique

Le gravimètre optique, tout comme le CAG, détermine la valeur de g par la
mesure de l’accélération verticale d’un corps massif en chute libre. Le corps en chute
libre du gravimètre optique est un miroir en coin de cube. L’accélération du miroir
est déterminée par la mesure de sa position au cours du temps par interférométrie
optique. L’interféromètre optique utilisé est de type Michelson avec ses deux bras
alignés sur la verticale. Le bras sur lequel le miroir est en chute libre est maintenu
sous vide (10−4 Pa) et le second sert de référence, il est isolé des vibrations par
un système appelé super-ressort [3]. Nos comparaisons avec des gravimètres ont
principalement été faites avec les gravimètres de type FG5. Le FG5 est fabriqué
par l’entreprise Micro g Lacoste qui est aujourd’hui associée à l’entreprise Scintrex,
qui fabrique des gravimètres relatifs à ressort. Avec une exactitude annoncée par
le fabriquant [62] de 2µGal, il s’agit du gravimètre commercial ayant la meilleure
exactitude. C’est un instrument robuste qui est transportable et conçu pour mesurer
entre 20̊ C et 30̊ C. Il est utilisé entre autres pour étudier les marées, les flux de
magma dans les volcans, le rebond post-glaciaire ou encore cartographier le champ
de pesanteur... Il est le gravimètre absolu le plus acheté par les géophysiciens pour
qui c’est l’instrument de référence.

Le FG5 comprend plusieurs parties mécaniques (fig. 4.1 responsables de la mise
en chute libre, de la réception du miroir en fin de chute et de son repositionnement
pour la mesure suivante. Malgré le développement poussé de ces parties mécaniques,
elles présentent deux inconvénients majeurs. Tout d’abord le déplacement mécanique
de la chambre supportant le miroir et la réception en fin de chute introduisent des
vibrations affectant le miroir de référence et donc la mesure. Le taux de répétition
est donc limité par le temps d’amortissement de ces vibrations. Le deuxième in-
convénient est l’usure de ces mécanismes qui limite le nombre maximal de chutes
que peut faire l’instrument avant d’être usé. Le fabriquant préconise le renvoi de
l’instrument pour une maintenance tous les 250000 chutes afin d’éviter toute casse
de la mécanique. Dans ces conditions, un utilisateur voulant mesurer avec un temps
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Fig. 4.1 – Schéma de principe du FG5.

de cycle de 3 secondes pourra mesurer en continu pendant seulement 9 jours, avant
de renvoyer son instrument au fabriquant.

4.1.2 Comparaison internationale des gravimètres absolus

A la fin de l’année 2013, une comparaison internationale de gravimètres absolus
(ICAG-2013) a été organisée par Olivier Francis et Henri Baumann dans l’Under-
ground Laboratory for Geodynamics de Walferdange au Luxembourg. Ce laboratoire
est installé au fond d’une ancienne mine désaffectée et isolée de l’activité humaine,
ce qui en fait un lieu favorable pour une comparaison de gravimètres absolus étant
donné l’impact du bruit sismique sur ce type d’instrument. Contrairement au site
de Trappes qui est très bruité, nous ne pouvions pas à Walferdange, distinguer les
périodes de nuit de celles de jour (paragraphe 2.4.2) par la simple observation du
signal sismique.
Une des difficultés majeures de ce type de comparaison est que la grandeur à com-
parer varie dans l’espace et le temps. Comme dans toutes les comparaisons clés ∗,
un protocole de transfert de la valeur de g est défini dans [63], nous le décrirons
brièvement dans la suite de ce paragraphe. La salle aménagée pour la comparaison

∗. Comparaison officielle qui permet de vérifier la capacité à mesurer et à étalonner (CMC)
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Fig. 4.2 – Photographie de la comparaison d’octobre 2014 entre le FG5-X et le CAG sur le site de
gravimétrie de Trappes. L’enceinte à vide du CAG entourée de ses blindages magnétiques sur sa
plateforme d’isolation sont au premier plan au centre. Son bloc d’électronique et son banc optique
sont sur la droite de l’image. Au second plan, nous voyons le FG5-X (en noir) et au dernier plan
le gravimètre supra-conducteur dans sa boite transparente.

comporte 3 dalles à des hauteurs différentes. Sur chacune de ces dalles se trouve
5 repères désignant chacun un point de mesure de g. Pour remplir les conditions
du protocole de la comparaison, chacun des points repérés doit être mesuré entre
4 et 6 fois, et par des gravimètres différents. Les organisateurs établissent alors un
calendrier des mesures, qui prévoit que chaque participant mesure 3 points diffé-
rents, mais préalablement définis. Le nombre de gravimètres participant était de
25 dont 10 représentant un Institut National de Métrologie (INM: Autriche, Chine,
Chine Taipei, République Tchèque, Finlande, France, Italie, Japon, République de
Corée et Suisse). Notons que sur ces 25 gravimètres seul un, le CAG, est basé sur
l’interférométrie atomique.

Pour assurer le transfert de g, c’est-à-dire déterminer la différence de g entre
deux points distants, il faut connaître en premier lieu le gradient de gravité ver-
tical. Chaque gravimètre donne une valeur de g à une altitude donnée, comprise
entre 0,68 m et 1,25 m selon le type de gravimètre. Pour un gradient vertical de
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300 µGal/m, nous obtiendrons donc une différence de 171 µGal entre les mesures
des deux gravimètres les plus éloignés en altitude. Cette différence est environ 20 fois
plus grande que la moyenne des incertitudes finales des INM. Pour pouvoir comparer
les valeurs mesurées par les instruments, chaque opérateur fournit aux organisateurs
l’altitude de sa mesure. Une hauteur de référence est définie à 1,3 m, la mesure des
gradients verticaux et le transfert des valeurs de g à cette altitude sont pris en charge
par les organisateurs. Cette précaution permet de limiter au final l’incertitude sur
le transfert à quelques dixièmes de µGal.
De nombreux facteurs environnementaux sont responsables des fluctuations tempo-
relles de la valeur de g (paragraphe 1.3). Les marées en sont la cause principale.
Un modèle de marées est fourni aux participants qui l’utilisent pour corriger leurs
mesures de ce signal. Cependant, il existe d’autres effets non négligeables tels que
la répartition des masses de fluides environnants comme l’air ou l’eau de pluie et
qui sont difficiles à modéliser. Il est donc nécessaire de prendre en compte ces effets
qui engendrent des fluctuations pouvant atteindre 1 µGal d’un jour à l’autre, pour
éviter des erreurs lors des transferts de g dans le temps. Ces variations temporelles
sont mesurées en continu pendant la comparaison par un gravimètre supraconduc-
teur installé dans le laboratoire assurant ainsi le transfert dans le temps.
Enfin, le transfert de g dans le plan horizontal est réalisé grâce aux mesures faites
par les participants. La salle de la comparaison possède 15 sites de mesures pour
25 gravimètres participants qui réalisent chacun 3 mesures, donc chaque site est
mesuré en moyenne par 5 gravimètres différents. La moyenne pondérée de ces 5
mesures servira alors de valeur de référence pour le site mesuré. On définit alors le
degré d’équivalence (DoE) d’un gravimètre sur un site i comme son écart à la valeur
de référence attribuée au site i. Le DoE final du participant correspond à la valeur
moyenne des 3 DoE obtenues lors de ses 3 mesures. La figure 4.3 est extraite du rap-
port final de la comparaison [64], elle reporte tout les DoE finaux des participants.
Les gravimètres dont les DoE sont entourés d’un carré noir sont les représentants
des instituts nationaux de métrologie ou des instituts désignés pour représenter le
pays qui participent à la comparaison clé. Comme nous pouvons le voir sur la fi-
gure 4.3, le résultat final du CAG est en accord avec la moyenne de l’ensemble des
participants avec un DoE de 6,2 µGal et une incertitude (à 1σ) de 6,4 µGal.

Le CAG a participé à une autre comparaison internationale en 2009 [65] et une
comparaison européenne en 2011 [63]. Nous avons reporté les résultats des différentes
comparaisons de gravimètres absolus réalisées par le CAG dans le tableau 4.1.
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Fig. 4.3 – Résultat de la comparaison internationale des gravimètres absolus de 2013. Les résultats
des gravimètres entourés d’un carré noir correspondent aux gravimètres représentant les Instituts
Nationaux de Métrologie des différents pays participant.

Comparaison DoE du CAG (µGal) Incertitude (µGal)
ICAG 2009 -0,9 7
ECAG 2011 2,4 7,2
ICAG 2013 6,2 6,4

Tab. 4.1 – Résultat des différentes comparaisons internationales et européennes auxquelles le CAG
a participé. Le DoE représente l’écart de la valeur de g du CAG par rapport aux autres INM
(Institut National de Métrologie)

La valeur absolue donnée par le CAG est toujours en accord avec la moyenne
des autres participants à la comparaison (compte tenu de l’incertitude de mesure):
la mesure de trajectoire d’un corps en chute libre par interférométrie optique ou
atomique fournissent des résultats de mesure de g compatibles.

Quelques remarques sur la comparaison internationale:
Les gravimètres participant à la comparaison sont à 96% des gravimètres optiques,

seul un gravimètre est basé sur l’interférométrie atomique. De plus, cette comparai-
son internationale est composée à 84% de gravimètres commerciaux provenant tous
de la même société. Le fait que 84% des gravimètres soient fabriqués par la même
société présente un risque: cela pourrait induire un biais dans la détermination des
valeurs de référence, liés à d’éventuels effets systématiques mal évalués. Il serait
intéressant d’avoir une population plus grande de gravimètres atomiques et de gra-
vimètres optiques non commerciaux afin de pouvoir mettre en évidence d’éventuels



4.1. Comparaison entre gravimètres absolus: optique versus atomique109

biais, et d’avoir suffisamment d’instruments pour résoudre statistiquement de faibles
différences de valeurs de g.

4.1.3 Autres comparaisons entre le CAG et les gravimètres
absolus

Durant cette thèse nous avons eu l’occasion de faire deux autres comparaisons
avec des gravimètres absolus. Une comparaison avec le FG5-X-220 de l’université de
Hannover dont nous parlerons plus en détail dans le paragraphe 4.2.4 sur l’étalon-
nage du gravimètre supraconducteur. Et une seconde comparaison avec le premier
gravimètre atomique commercial: l’AQG (absolute quantum gravimeter), fabriqué
par l’entreprise MuQuans [66], il s’agissait de la première comparaison entre gra-
vimètres atomiques. Le résultat de cette seconde comparaison est reporté sur la
figure 4.4, en rouge pour le CAG, en noir pour l’AQG et en bleu pour le gravimètre
supraconducteur.
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Fig. 4.4 – Variations temporelles de g mesurées par le CAG (en rouge), l’AQG (en noir) et par le
gravimètre supraconducteur iGrav-005(en bleu)

4.1.4 Comparaison des stabilités entre gravimètres absolus

Lors de notre participation à la comparaison de 2013, nous nous sommes en-
tendu avec Olivier Francis pour faire une comparaison de stabilité entre le CAG et
le gravimètre de l’université du Luxembourg: le FG5-X-216 [67]. Le FG5-X est la
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dernière version des gravimètres de type FG5, il bénéficie d’améliorations du sys-
tème mécanique qui transporte le miroir en coin de cube lui permettant de réduire le
temps de cycle sans dégrader la stabilité à cause des vibrations provoquées par cette
partie motorisée. Une première comparaison similaire avait été organisée en 2009 au
LNE dans le laboratoire de la balance du watt [68] avec un FG5 de la génération
précédente. Le temps de cycle choisi pour le FG5 aurait pu être de 10 s, mais pour
préserver l’instrument il avait été réglé par l’opérateur à 30 s. Celui du CAG, ne
souffrant pas d’usure, était réglé à son minimum soit 0,36 s mais la correction du
LS2 dégradait la stabilité sur la mesure de g d’un facteur

√
10. Au final, la stabilité

était similaire pour les 2 instruments avec un léger avantage pour le CAG. Le FG5
aurait-il pu obtenir une stabilité meilleure que le CAG si le temps de cycle avait été
réglé à 10 s?

Avec le FG5-X, le temps de cycle peut descendre jusqu’à 2 s. Cependant, pour
les mêmes raisons qu’à la comparaison de 2010 un temps de cycle de 3 s a été choisi
pour une durée de mesure de 2 h. Le CAG a lui mesuré en continu toute la nuit
(durant environ 10h) avec un temps de cycle de 0,36 s. La partie supérieure de la
figure 4.5(a) montre l’ensemble de la mesure du CAG et du FG5 non corrigés des
effets environnementaux. Sur la partie inférieure est tracée uniquement la partie
commune de la mesure corrigée des effets environnementaux. La forte amplitude de
bruit en début de mesure, visible surtout sur le signal du FG5, est le résultat du
passage de l’onde d’un séisme de magnitude 6,7 localisé au sud-est des îles Sandwich.
On remarquera par contre que le signal du CAG semble peut affecté par cette onde
sismique. Pour comparer la stabilité de ces instruments, nous avons tracé sur la
figure 4.5(b) les écarts-types d’Allan calculés sur l’ensemble de la mesure du CAG
(ronds creux en rouges) et du FG5 (carrés creux bleus) et sur un segment de mesure
plus calme lorsque le bruit induit par l’onde sismique est négligeable, représenté par
les symboles pleins. Les erreurs associées à ces écarts-types sont représentées par les
surfaces hachurées.

Le CAG atteint avec cette mesure son record de stabilité court terme, avec un
écart-type de 5,7 µGal en 1 s, ce qui est proche de la meilleure stabilité publiée
pour un gravimètre atomique avec 4,2 µGal en 1 s [69]. Son signal s’intègre ensuite
comme un bruit blanc jusqu’à un palier de 0,2 µGal après un temps d’intégration
d’environ 1600 s. Contrairement au FG5 qui pour des temps d’intégration allant
jusqu’à environ 30 secondes semble affecté par le passage du séisme, nous n’observons
pas de différences résolues entre l’écart-type d’Allan du CAG calculé sur l’ensemble
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de sa mesure et sur le segment plus calme. Cette observation témoigne de la bonne
efficacité de notre système de réjection des vibrations, meilleure que celle du super
ressort du FG5-X.
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Fig. 4.5 – (a) Variations temporelles g lors de la comparaison entre le FG5-X (bleu) et le CAG
(rouge) sans correction (partie supérieure) et avec correction des effets environnementaux (partie
inférieure). (b) Écart type d’Allan du CAG et du FG5 calculé sur l’ensemble de la mesure (carrés
creux) et sur la partie calme (carrés pleins).

4.2 Comparaison du CAG avec le gravimètre supra-
conducteur

Depuis le mois de mars 2013, un gravimètre relatif supraconducteur de type
iGrav est installé dans le laboratoire de gravimétrie de la balance du Watt (fig.
4.2) et mesure en continu les variations locales de l’accélération de la pesanteur.
Cet instrument nous permet d’assurer un transfert continu de la valeur de g pour
la balance du watt. Nous l’avons aussi utilisé pour réaliser des comparaisons entre
gravimètres et nous allons dans ce paragraphe en détailler les résultats.
Le gravimètre supraconducteur est un gravimètre relatif qui nécessite d’être étalonné
pour fournir un signal utile pour la balance du watt ou pour être comparé avec
d’autres gravimètres. Cet étalonnage est réalisé régulièrement par le CAG depuis
son installation. En dehors de ces opérations d’étalonnage, qui nécessite de mesurer
g simultanément avec les deux gravimètres, le CAG est alors disponible pour réaliser
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des études métrologique comme celles que nous avons développées dans les chapitres
précédant.

L’objectif de ce paragraphe est de déterminer la durée et la fréquence optimale
de ces opérations d’étalonnage. Nous commencerons par expliquer le principe de
fonctionnement de l’iGrav, puis la méthode utilisée pour l’étalonner. Nous nous
intéresserons ensuite à l’incertitude, ainsi qu’à la stabilité ce facteur d’échelle au
cours du temps.

4.2.1 Principe de fonctionnement du gravimètre supracon-
ducteur

L’idée d’utiliser une sphère supraconductrice lévitant dans un champ magnétique
pour faire des mesures de gravimétrie est apparue dans le milieu des années 1960 à
l’université de San Diego en Californie [4] et a conduit au développement de gravi-
mètres relatifs très stables. Ces gravimètres supraconducteurs sont des instruments
disponibles commercialement, ils sont produit par l’entreprise GWR créée en 1979.
Son principe de fonctionnement est très similaire à celui des gravimètres à ressort.
Les gravimètres à ressort mesurent le déplacement d’une masse suspendue à un res-
sort provoqué par les variations locales du champ gravitationnel. Lorsque g varie la
résultante des forces s’exerçant sur la masse est modifiée, entrainant un déplacement
de cette dernière qui est mesuré par des capteurs capacitifs. Un inconvénient majeur
des gravimètres à ressort est que la constante de raideur et la longueur du ressort
varie dans le temps, soit selon les conditions environnementales (principalement le
température), soit par vieillissement. Or une variation de la constante de raideur
ou de la longueur du ressort engendre une variation de la résultante des forces ap-
pliquées sur la masse et est interprétée à tort comme une variation de la gravité.
L’entreprise Scrintrex qui produit le CG-5, qui est le gravimètre à ressort commer-
cial le plus vendu, annonce une dérive linéaire inférieure à 20µGal/jour (Brochure
CG5), sur le CG5-S105 du laboratoire nous observons une dérive bien supérieure
avec environ 400 µGal/jour.
L’avantage principal du gravimètre supraconducteur par rapport au gravimètre à
ressort est d’avoir remplacé le ressort par un champ magnétique. Comme nous le
montre la figure 4.6 la masse est une sphère polie dans un matériau supraconducteur
(du niobium) et placée dans un champ magnétique généré par 2 bobines (fig. 4.6).
En appliquant des courants ad hoc dans les bobines, la masse se trouve en lévitation,
entourée de capteurs capacitifs. Une troisième bobine, appelée bobine de rétroaction
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est installée autour de la masse en lévitation. Le rôle de cette bobine est de produire
une force sur la masse de manière à la maintenir à une position constante malgré
les variations de gravité qui tendent à la déplacer. Ainsi, les variations de g sont
directement liées au courant appliqué sur la bobine de rétroaction [70].

Fig. 4.6 – Vue en coupe de la sphère supraconductrice dans le champ magnétique (lignes rouges)
généré par les bobines.

4.2.2 Synchronisation des signaux

Les gravimètres supraconducteurs sont des instruments relatifs qui délivrent un
signal de tension (lié au courant de rétroaction). Ils doivent donc être étalonnés
pour fournir un signal en µGal. L’étalonnage se fait par un ajustement linéaire des
données prises simultanément par un supraconducteur et un gravimètre absolu. Cet
étalonnage nécessite une bonne synchronisation des signaux du gravimètre relatif
et du gravimètre absolu, afin de réduire l’incertitude et l’erreur sur l’estimation du
facteur d’échelle. Un délai d’environ 20 s entre les deux signaux pour des périodes de
fortes marées, génère un résidu de marée dans le signal corrigé qui limite sa stabilité
long terme à environ 0,1 µGal après 6 heures d’intégration. La principale difficulté
de cette synchronisation réside dans le fait que le gravimètre supraconducteur est un
instrument commercial dont on ne connait pas précisément la fonction de transfert
et donc pas le temps de réponse. Une expérience simple pour estimer ce temps
de réponse consiste à ajouter subitement des masses au pied du gravimètre puis de
mesurer le temps de réponse à cette perturbation. Nous avons réalisé cette expérience
en utilisant comme masse 4 individus d’environ 70 kg chacun et en les faisant s’assoir
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au pied du gravimètre supraconducteur. Nous avons mesuré un temps de réponse
d’environ 11(1) s. Cette expérience ne permet pas d’avoir une connaissance complète
de la fonction de transfert de notre instrument, mais est un test rapide qui nous
informe sur la nécessité d’apporter des corrections sur la datation des instruments
lors de nos étalonnages. Une autre façon d’estimer ce délai est de calculer la fonction
de corrélation entre le gravimètre supraconducteur et le CAG dont on connait la
datation [71]. Sur une mesure de 27 jours nous avons trouvé un retard de l’iGrav de
6.5 s. Nous avons confirmé, lors de cette analyse, l’importance de synchroniser les
systèmes de datation des deux instruments qui sont contrôlés avec deux ordinateurs
différents.

On trouve en fait dans la référence [54] une fonction de transfert générique pour ce
modèle d’instrument, qui est liée non seulement à son principe de fonctionnement,
mais aussi aux filtrages (numériques) du signal de sortie. Avec cette fonction de
transfert, nous attendons un délai de 10 s en bon accord avec le délai mesuré. Nous
corrigerons donc, pour améliorer l’étalonnage, les données de l’iGrav de ce délai.

4.2.3 Etalonnage du supraconducteur par un gravimètre ato-
mique

Les modulations quotidiennes de g dues notamment aux marées sont favorables
pour l’étalonnage des gravimètres relatifs, puisqu’elles font varier les signaux mesu-
rées par l’iGrav et le CAG.

Une mesure continue commune d’environ 27 jours a été faite par le CAG et
l’iGrav au mois d’avril 2015. Sur le graphique du haut de la figure 4.7 sont représentés
les variations temporelles de g mesurées par le CAG (en noir) et par le gravimètre
supraconducteur (en rouge). Le signal du graphique 4.7 représente les variations
temporelles du résidu du CAG corrigé des effets environnementaux par le signal
du gravimètre supraconducteur ainsi qu’une moyenne glissante de ce résidu (ligne
verte).

En reportant les données du CAG en fonction des tensions mesurées par l’iGrav
(fig. 4.8), on peut déterminer à l’aide d’un ajustement linéaire le facteur de ca-
libration de l’iGrav. On trouve -89.80(2) V/µGal quand on fait cette analyse avec
l’ensemble des données (soit sur 27 jours). Nous pouvons aussi découper la mesure en
segments. Par exemple, avec 27 segments, nous pouvons calculer le facteur d’échelle
correspondant à chaque jour de la mesure.
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Fig. 4.7 – Mesure commune du CAG et de l’iGrv-005. En haut: mesures de g effectuées par le
CAG (en noir) et le gravimètre supraconducteur (en rouge) simultanément au mois d’avril 2015
durant 27 jours. En bas: différence entre les deux signaux du CAG corrigé des variations de gravité
par le gravimètre supraconducteur.
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Fig. 4.8 – Signal du CAG (en µGal) en fonction de celui du gravimètre supraconducteur (en noir)
iGrav-005 (en V). La courbe rouge est un ajustement linéaire

Nous avons répété cette analyse en changeant la durée d des segments de mesure
utilisés pour déterminer le facteur d’échelle. Afin de faire cette analyse sur l’intégra-
lité de la mesure avec des segments de durée identique nous divisons la durée de la
mesure par des nombres entiers N allant de 1 à 162. Ce qui correspond respective-
ment à des segments de durées de 27 jours à 0,16 jour. Pour chaque analyse, nous
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obtenons alors N facteurs d’échelle avec N erreurs qui sont issues des ajustements
linéaires. Nous avons reporté sur la figure 4.9(a) la moyenne pondérée des facteurs
de corrélations selon la taille des segments utilisés pour déterminer ce facteur. Le
résultats des analyses faites sur des segments de mesures allant de 0,25 à 27 jours
donne toutes des résultats compatibles. Nous commençons à distinguer un écart ré-
solu du facteur d’échelle pour des segments de mesure inférieurs au quart de jour.
La figure 4.9(b) reporte la moyenne des erreurs associées aux facteurs d’échelle de la
figure 4.9(a) selon la durée des segments utilisés pour faire l’ajustement linéaire. L’er-
reur sur l’estimation du facteur d’échelle suit une pente de d−1/2 pour des segments
de durées de 0,5 jour à des durées de 27 jours. Ce changement de comportement
autour de 0,5 jour est dû au profil spectral du principal signal responsable des varia-
tions de gravité: les marées. Les composantes principales du signal des marées sont
diurnes et semi-diurnes, ce qui correspond respectivement à des périodes de 24 h et
12 h (voir profil temporel figure 4.7). Les plus grandes variations quotidiennes de g
se font en moins de 6 h. Ainsi, avec des segments d’une durée de 12 h nous atteignons
le rapport signal à bruit maximal, ils sont donc aussi favorables pour l’étalonnage
que des segments de 1 jour ou plus. Si les mesures commencent à un minimum ou
un maximum du signal des marées, les segments de 6 h auront eux aussi le rapport
signal à bruit maximal et peuvent alors aussi être favorable pour l’étalonnage.
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Fig. 4.9 – (a) Variations du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur selon la durée des
segments de mesure utilisés pour l’étalonner. (b) Erreurs associées au facteur d’échelle selon la
durée des segments utilisés pour étalonner le gravimètre supraconducteur.

La figure 4.10 reporte l’évolution du facteur d’échelle jour après jour sur l’en-
semble de la mesure de 27 jours. Les barres d’erreur associées aux facteurs d’échelle
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correspondent aux erreurs obtenues lors des ajustements linéaires. Nous observons
des variations quotidiennes du facteur d’échelle résolues, pouvant aller jusqu’à 0.8
% d’un jour à l’autre. A ces fluctuations quotidiennes du facteur d’échelle s’ajoute
une dérive linéaire de 21(3)nGal/V/jour sur les 27 jours de mesure. Ces fluctuations
du facteur d’échelle peuvent être réelles, liées par exemple à une variation de la géo-
métrie de l’iGrav. Mais elles peuvent aussi venir des fluctuations non corrigés des
effets systématiques du CAG.

5 7 1 2 0 5 7 1 2 5 5 7 1 3 0 5 7 1 3 5 5 7 1 4 0 5 7 1 4 5 5 7 1 5 0- 9 0 . 8
- 9 0 . 6
- 9 0 . 4
- 9 0 . 2
- 9 0 . 0
- 8 9 . 8
- 8 9 . 6
- 8 9 . 4
- 8 9 . 2
- 8 9 . 0
- 8 8 . 8

�	

���

���
��


��
����

��
	���

�

T e m p s  ( M J D )

Fig. 4.10 – Évolution du facteur d’échelle au cours du temps. La détermination du facteur d’échelle
est faite sur des paquets de données de durée de 1 jour. Les erreurs associées à ces facteurs corres-
pondent aux erreurs des ajustements linéaires.

Nous ne pouvons pas au regard de cette unique mesure déterminer la cause de ces
fluctuations du facteur d’échelle observée. Une étude plus approfondie de ces varia-
tions est alors nécessaire. La difficulté de cette étude est de discriminer les variations
réelles du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur de celles introduites par
un biais ou une dérive du gravimètre absolu utilisé pour étalonner le relatif. Nous
aborderons cette étude en distinguant les variations court terme, observable sur
quelques jours de mesures des variations au long terme (observables d’un mois à
l’autre jusqu’aux variations observables sur l’ensemble de la durée d’acquisition du
supraconducteur soit environ 3 ans).
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4.2.4 Étalonnage simultané du gravimètre supraconducteur
par plusieurs gravimètres absolus

En octobre 2014, nous avons organisé à Trappes une comparaison entre le CAG
et un FG5-X. Le gravimètre supraconducteur était opérationnel depuis un an et
demi, il a mesuré en continu sur toute la durée de la comparaison. Nous avons alors
une mesure commune de 2,6 jours faite par le CAG, le FG5-X et le supraconducteur
qui nous permet d’étalonner le supraconducteur soit par le CAG, soit par le FG5-X.
Nous utiliserons cette mesure commune pour comparer la capacité du CAG et du
FG5 à étalonner le supraconducteur. Nous tenterons aussi de répondre à la question
soulevée au paragraphe précédent: quelles sont, si elles existent, les fluctuations
quotidiennes typiques du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur?

Comparaison de l’efficacité de l’étalonnage selon le type de gravimètre
absolu utilisé

Pour comparer l’étalonnage du CAG et du FG5, nous utiliserons la méthode
d’analyse présentée au paragraphe 4.2.3. Nous avons aussi étalonné l’iGrav sur cette
période avec un signal de g synthétique. En effet, en considérant que les marées
et la pression atmosphérique sont les principaux effets responsables des variations
temporelles de g, nous pouvons reconstruire à partir de notre modèle des marées et
de la mesure de la pression atmosphérique un signal de g synthétique. Ce signal ne
donne pas d’information sur la valeurs absolue de g, mais il peut être utilisé pour
déterminer le facteur d’échelle de l’iGrav.

Les valeurs des facteurs d’échelle selon la durée des segments de mesure sont
reportés figure 4.11(a), en rouge pour les résultats du CAG et en bleu pour ceux du
FG5-X et en noir pour le modèle des marées.

La détermination du facteur d’échelle par le signal de g synthétique est étonnam-
ment efficace. Même pour des segments plus courts qu’un quart de jour, qui comme
expliqué dans le paragraphe 4.2.3 n’ont pas un rapport signal à bruit optimal et ne
sont pas les plus favorables pour l’étalonnage, les valeurs trouvées avec le modèle
des marées ne s’écartent pas de plus de 0,2% de la valeur trouvée sur les 2,6 jours
de mesure. Pour des durées supérieures à 0,8 jour les valeurs trouvées par le CAG
et le modèle des marées sont en accord. Ce qui n’est pas le cas pour le FG5-X qui
fournit une valeur du facteur d’échelle différente de 0,5 %.

Dans [72], les auteurs ont réalisé un étalonnage d’un gravimètre supraconducteur
avec un FG5 sur une mesure commune de 9 jours. Après 5 jours de mesure, la valeur
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Fig. 4.11 – (a)Variations du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur selon la durée des
segments de mesure utilisés pour l’étalonner b).Erreur associées au facteur d’échelle selon la durée
des segments de mesure.

du facteur d’échelle se stabilise avec une dispersion de 0.05 % autour de la valeur
asymptotique (correspondant à la valeur obtenue avec les 9 jours de mesures) et
l’erreur associée est de 0,1%. Cette étude a été faite avec un autre type de FG5 (la
génération précédente au FG5-X) et de gravimètre supraconducteur que ceux pré-
sentés dans notre étude, mais à titre de comparaison, les auteurs montrent qu’après
2,6 jours de mesure, l’écart est d’environ 0,4 %. Ce qui est proche de ce que nous
trouvons après 2,6 jours de mesure entre le FG5-X et le CAG, ou avec le FG5-X et
le modèle des marées. La comparaison de ces résultats est toutefois limitée car la
valeur du facteur d’échelle et surtout son incertitude dépendent de la condition de
la mesure, notamment du rapport signal à bruit [73].

Nous avons tracé sur la figure 4.11(b) l’évolution des erreurs associées aux fac-
teurs d’échelle selon la taille des segments utilisés pour les différentes méthodes (en
rouge pour le CAG, en bleu pour le FG5 et en noir pour le signal synthétique). Nous
retrouvons les même comportements que nous avions trouvé lors de la mesure de 27
jours, en d−2et d−1/2 selon la taille des segments, pour le CAG et le FG5. L’incerti-
tude du CAG est environ 3 fois plus basse que celle du FG5 et environ 5 fois plus
grande que celle issue du signal synthétique (pour d > 1 jour). La différence de ces
erreurs est en partie attribuée à la différence des bruits court terme des instruments.
L’écart-type du signal résiduel du FG5, corrigé des effets environnementaux, est de
8,4 µGal. Sur la même période, il est de 1,3 µGal pour le CAG et de 0.2 µGal pour
l’iGrav. Ce bruit instrumental augmente l’incertitude sur la détermination du fac-
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teur d’échelle, mais introduit aussi des biais sur l’estimation de la valeur du facteur
d’échelle [73].

Nous avons réalisé une simulation de l’étalonnage en reproduisant les différents
signaux des instruments avec notre modèle des marées et en y ajoutant un bruit
blanc de plus ou moins grande amplitude afin de simuler le bruit instrumental. Nous
avons tracé sur la figure 4.12(a) les incertitudes sur les facteurs d’échelle calculés
avec le modèle des marées (en noir), avec les données du CAG (en rouge) et le FG5
(en bleu) pour chaque jour de la mesure commune. Nous avons ajouté en vert les
incertitudes obtenues avec la simulation pour des bruits similaires à celles des ins-
truments. Comme avec la simulation, nous observons bien l’incertitude augmenter
avec l’amplitude du bruit. Cependant l’incertitude attendue pour un bruit blanc est
environ deux fois plus grande que ce que nous mesurons. Il serait intéressant de ré-
péter la simulation avec un bruit coloré, plus proche des conditions expérimentales.
Concernant le biais (fig. 4.12(b)), la dispersion des facteurs d’échelle est trop impor-
tante pour résoudre la dépendance prédite par la simulation (en vert): l’amplitude
du bruit ne permet pas d’expliquer les variations du facteur d’échelle observées avec
le CAG et le FG5.
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Fig. 4.12 – Variations de l’incertitude (a) et du facteur d’échelle (b) selon l’écart-type du bruit
résiduel, lorsque le facteur d’échelle est déterminé par le CAG (en rouge), par le FG5 (en bleu), le
signal synthétique de g (en bleu) et le résultat de simulation de l’étalonnage (en vert).
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Variation quotidienne du facteur d’échelle du gravimètre supraconduc-
teur mesurée par le CAG et le FG5

Intéressons nous à présent aux variations temporelles du facteur d’échelle déter-
minées par le CAG, le FG5 et modèle des marées. Pour avoir une erreur suffisamment
petite devant les variations temporelles du facteur d’échelle, nous utilisons des seg-
ments de durées proche de 1 jour (fig. 4.13). Le CAG (en rouge) et le FG5 (en bleu)
enregistrent tout deux des fluctuations quotidiennes du facteur d’échelle de l’ordre
de 1 %, avec un coefficient de corrélation entre ces deux signaux de 0,94. Une mesure
commune plus longue serait nécessaire pour confirmer ou infirmer cette corrélation.
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Fig. 4.13 – Evolution temporelle du facteur d’échelle déterminé avec les données du CAG (en noir),
du FG5-X (en rouge) et du modèle des marées (en bleu).

Cependant, avec le signal synthétique (en noir), les variations temporelles ne
sont pas résolues et inférieures à 0,1 %. Pour vérifier cette stabilité remarquable
du facteur d’échelle déterminé avec un modèle des marées et la mesure de pression
atmosphérique, nous avons calculé le facteur d’échelle sur la longue mesure de 27
jours. Le résultat est tracé en noir sur la figure 4.14. Pour la comparaison, nous
avons ajouté le résultat obtenu par le CAG (courbe rouge).

La dispersion du facteur d’échelle déterminé par le modèle est près de deux fois
plus faible, avec un écart type de 0,17 µGal/V contre 0,33 µGal/V pour le CAG.
Ces deux signaux ne sont pas corrélés. Nous avons trouvé que ces fluctuations quoti-
diennes ne sont corrélées ni à l’amplitude du bruit de la mesure, ni à celle des marées
et non plus au rapport signal à bruit. Nous avons par contre une corrélation entre
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Fig. 4.14 – Evolution du facteur d’échelle déterminé par le CAG avec une mesure continue du
CAG (en rouge) de 27 jours et par le modèle des marées (en noir) sur la même période.

le signal de pression atmosphérique et les variations du facteur d’échelle déterminé
par le CAG de 20 nGal/V/hPa (fig. 4.15).
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Fig. 4.15 – Corrélation entre les variations du facteur d’échelle et les variations de la pression
atmosphérique.

Si nous nous intéressons à l’effet de la pression atmosphérique, c’est que nous pen-
sons qu’elle est susceptible d’exercer des contraintes sur la structure du gravimètre
supraconducteur. L’iGrav est très sensible aux contraintes mécaniques, des dépla-
cements de la sphère de 10−10 cm sont détectables [70] et que par conséquent, des
déformations de la structure, et plus particulièrement des déplacements des bobines
par rapport au système de détection de cette ordre de grandeur sont susceptibles
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d’introduire un signal parasite. De plus, la pression atmosphérique peut aussi biaiser
la mesure du CAG. Nous avons mis en avant une corrélation entre le signal de l’incli-
nomètre et la pression atmosphérique avec environ 1 µrad/hPa. Si la pression affecte
effectivement l’inclinaison de notre chambre à vide alors la correction d’inclinaison
est correcte. Par contre, si la pression n’affecte pas l’inclinaison mais seulement la
mesure de l’inclinomètre, alors nous pouvons en fait introduire des biais de plusieurs
µGal lors de la correction.

Le fait de ne pas observer de corrélation entre les variations du facteur d’échelle
déterminées par le signal synthétique et la pression atmosphérique, nous laisse à
penser que le problème vient d’un signal résiduel lié à la pression atmosphérique dans
le signal du CAG qui biaiserait l’étalonnage. Cependant, cette observation n’est pas
suffisante pour attribuer les variations du facteur d’échelle à un effet systématique
du CAG. Des mesures complémentaires sont nécessaires. Il faudrait d’abord vérifier
la corrélation entre les variations du facteur d’échelle déterminé par le CAG et la
pression atmosphérique en utilisant l’ensemble des mesures communes au CAG et
à l’iGrav depuis 3 ans. Puis mesurer l’inclinaison de l’enceinte à vide du CAG avec
un inclinomètre d’un autre type. On pourrait utiliser aussi les mesures de position
de la masse du sismomètre par exemple. Et enfin, ce qui est expérimentalement plus
complexe, nous pourrions étudier la réponse du CAG et de l’iGrav à des variations
de pression contrôlées.

Variation mensuelle et annuelle du facteur d’échelle

Le gravimètre supraconducteur est étalonné régulièrement par le CAG depuis sa
mise en fonctionnement en mars 2013. Nous avons donc un suivi du facteur d’échelle
sur une durée de plus de 3 ans (fig. 4.16. Un ajustement linéaire de ces mesures
nous donne une dérive non résolue avec -0,5(8) nGal/V/jour, ce qui est en accord
avec [74]. La décroissance de la dispersion du facteur d’échelle mais aussi de son
incertitude est attribuée à l’amélioration constante de la stabilité du CAG, mais
aussi au fait que les derniers étalonnages sont faits sur des mesures de plus longues
durées. La valeur moyenne, pondérée par l’inverse des erreurs au carré sur les 3 ans
est de -89,80(1) µGal/V. Le point bleu représente le facteur d’échelle déterminé avec
le FG5-X que nous avons présenté un peu plus haut.

Résumé sur l’étalonnage de l’iGrav
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Fig. 4.16 – Variations temporelles du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur étalonné
par le CAG depuis 3 ans.

– Le CAG est capable d’étalonner le gravimètre supraconducteur avec une incer-
titude de 0,1% après seulement 1 jours de mesure (3 fois mieux que le FG5-X)
et a atteint une incertitude de 0,02% après 27 jours de mesure.

– Un signal synthétique produit à partir de notre modèle des marées et d’une
mesure de la pression atmosphérique nous permet de déterminer le facteur
d’échelle de l’iGrav avec une incertitude statistique 5 fois meilleure que celle
du CAG. Mais ce signal synthétique ayant été obtenu à l’aide de mesures d’un
gravimètre relatif, lui même étalonné, on ne fait pas un étalonnage "absolu"

– Nous avons enregistré des variations quotidiennes du facteur d’échelle de l’iGrav,
mesuré par le CAG, de l’ordre du % qui sont corrélées au variations de pression
atmosphérique.

– Les variations quotidiennes du facteur d’échelle déterminées à partir du signal
synthétique ne sont pas corrélées à celles enregistrées par le CAG ou à la
pression atmosphérique.

Afin de confirmer que les variations quotidiennes du facteur observées sont en-
gendrées par des dérives du gravimètre absolu ou si ce sont de réelles variations du
facteur d’échelle de l’iGrav induit par des contraintes sur la structure de l’iGrav par
exemple, il serait intéressant:

– d’étalonner l’iGrav avec le signal synthétique de g sur de longues périodes
– d’organiser une longue comparaison entre CAG, FG5 et iGrav.
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– de mener une étude axée sur l’effet de la pression atmosphérique sur le CAG
et les instruments que nous utilisons pour corriger son signal (inclinomètre,
sismimètre,...) ainsi que sur l’iGrav.

4.2.5 Correction des effets environnementaux

Lors de nos études sur les bruits et effets systématiques intrinsèques à notre
instrument, nous devons soustraire le signal de g du signal interférométrique afin
que notre résolution ne soit pas limitées par les variations non contrôlées de g. Nous
avons vu au chapitre 1 que les principales corrections à apporter pour rejeter le
signal de g sont d’abord le signal des marées que nous produisons avec un modèle,
puis l’influence de la pression atmosphérique que nous mesurons avec un baromètre
indépendant et la position de l’axe de rotation de la Terre. Nous avons tracé en rouge
(fig. 4.17) les écarts-types d’Allan du résidu du signal interférométrique corrigé des
effets systématiques connus et des variations environnementales, par soustraction du
modèle de marées, de l’influence de la pression. La courbe rouge de la figure 4.17.a
correspond au calcul de l’écart-type d’Allan fait sur l’ensemble de la mesure de 27
jours et celle de la figure 4.17.b est calculée pour une durée de 2,2 jours (pendant le
weekend) sur une période calme de la mesure.

(a) (b)

Fig. 4.17 – Ecart-type d’Allan du CAG corrigé par le modèle des marées (en noir) ou par le
supraconducteur (rouge) calculé pour différentes durées (2 et 27 jours) de la mesure de 27 jours du
mois d’avril 2015.

Le signal du gravimètre supraconducteur, une fois étalonné, peut être utilisé
pour corriger directement le signal interférométrique des variations temporelles de
g, plutôt que d’utiliser des modèles de ces effets. Nous avons procédé à la même
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analyse que pour les corrections avec le modèle des marées, et avons tracé le résultat
en bleu sur les graphiques de la figure 4.17. La correction du signal du CAG par
celui de l’iGrav sur l’ensemble de la mesure (carrés bleus fig. 4.17.a) semble apporter
une légère amélioration. Par contre, sur une période plus calme d’environ deux
jours, l’amélioration est résolue. Avec la correction faite par l’iGrav nous arrivons à
une stabilité de 0,06 µGal en 12 h d’intégration, c’est la stabilité limite du CAG.
Ce niveau de stabilité est proche de la meilleure stabilité publié, obtenue avec un
gravimètre atomique [75] qui est de 0.05 µGal en 28 heures.

Pour la comparaison, nous avons tracé l’écart-type d’Allan de l’iGrav (en gris)
corrigé des marées par modèle et de la pression atmosphérique. L’iGrav atteint une
stabilité limite de 0,02 µGal en seulement 1000 secondes, au-delà de cette durée
l’écart-type dérive. Cette dérive est attribuée à une variation du signal de g indé-
pendante des marées, ou bien plus probablement à l’imperfection du modèle des
marées.

La correction unique par l’iGrav présente un net avantage par rapport à la correc-
tion par le modèle des marées, elle permet de corriger toutes sources de fluctuations
dont nous tenons compte, et ce plus efficacement, parce qu’il vaut mieux corriger
des variations réelles (pourvu que l’iGrav n’ait pas de fluctuations de biais) que de
variations modélisées. Par ailleurs, il existe d’autres sources de fluctuations dont
nous ne tenons pas compte dans nos corrections avec le modèle (hauteur des nappes
phréatiques par exemple) mais que l’iGrav mesure.

4.2.6 Suivi de la valeur de g sur le site de Trappes depuis
2009

Les premières mesures du CAG sur le site de la balance du Watt ont été réalisées
en octobre 2009, ce qui fait près de 6 ans et demi de mesure de g au moment de
l’écriture de ce manuscrit. La figure 4.18(a) retracent toutes les mesures de g faites
par le CAG (en bleu) et par l’iGrav (en rouge) depuis leurs installations sur le site de
Trappes. Les barres d’erreurs bleues représentent l’erreur statistique de chaque me-
sures et les grises correspondent à la somme de l’erreur statistique et systématique.
Le graphique (b) est un élargissement de (a), focalisé sur les mesures prisent pendant
cette thèse. Les données de l’iGrav ont toutes été décalées de 9,80890757 m/s−2 afin
de les superposer aux mesures du CAG.

Concernant les variations de la valeur de g, sur l’ensemble des mesures du
CAG nous observons une dérive de 1,825(7) µGal/an et sur celles de l’iGrav de
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(a) (b)

Fig. 4.18 – (a) Valeurs de g mesurées par le CAG (noire), rapportées à l’orientation de référence
du gravimètre (bleue) et mesurées par le gravimètre supraconducteur (rouge) depuis l’installation
du CAG sur le site de Trappes en 2009. Le graphique (b) est un zoom de (a) sur les trois ans de
cette thèse.

1,75(25) µGal/an. Les variations du niveau de la nappe phréatique, qui ne font pas
partie des corrections systématiques pour les mesures de g, ne permettent pas d’ex-
pliquer cette dérive de la valeur de g, nous n’avons jusqu’ici pas pu expliquer cette
dérive.

La figure 4.19 représente la dispersion des mesures du CAG au cours du temps
depuis son installation. Elle décroit linéairement avec le temps avec une pente de
-2 µGal/an. Nous ne ferons pas de prédiction sur ce résultat! Espérons que cela
continue ainsi.

4.3 Conclusion

Les différentes comparaisons réalisées durant ce travail de thèse nous ont permis
de positionner les performances du CAG du point de vue de l’exactitude et de la sta-
bilité par rapport aux autres technologies à l’état de l’art. Notre technique de rejet
des effets systématiques nous permet de fournir une valeur absolue de g en accord
avec la moyenne des gravimètres représentant les instituts nationaux de métrologie
des différents pays ayant participé à la comparaison internationale des gravimètres
absolus de 2013. Du point de vue de la stabilité, la haute fréquence de répétition
et son système de rejet des vibrations efficace, rend le CAG plus stable que le FG5
aux temps courts. Le CAG est capable de fournir une mesure avec une incertitude
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Fig. 4.19 – Écarts-types des mesures du CAG, calculés sur chaque années de mesure, depuis son
installation sur le site de Trappes.

statistique au niveau du µGal en 36 s, quand le FG5-X a besoin de 82 s. Dans la
seconde partie de ce chapitre nous avons mis en avant la limite de notre modèle des
marées qui dans certaines conditions devient un facteur limitant pour la stabilité
long terme. Nous avons montré que le CAG est capable d’étalonner le gravimètre
supraconducteur avec une incertitude de 0.2% après seulement 0,5 jour de mesure et
a réussi à atteindre une incertitude de 0,02% après 27 jours de mesure continue. De
telles résolution, nous ont permis d’observer des fluctuations quotidiennes et men-
suelles du facteur d’échelle de l’ordre du %, aussi bien avec le CAG qu’avec un FG5,
mais un suivi de 3 ans du facteur d’échelle du gravimètre supraconducteur ne montre
aucune dérive résolue. Ces fluctuations court terme et long terme sont suffisamment
faibles pour ne pas faire du transfert de g un facteur limitant pour la définition du
kg par la balance du Watt. Toutefois, pour utiliser le gravimètre supraconducteur
comme un outil permettant de discriminer les variations de g des bruits intrinsèques
du CAG, il apparait nécessaire d’organiser une comparaison entre le CAG, au moins
un FG5 et le gravimètre supraconducteur sur une période suffisamment longue pour
confirmer ou infirmer les variations quotidiennes et mensuelles observées lors des
différents étalonnages. Pour finir, nous rappellerons quelques résultats notables de
notre gravimètre: le CAG a pu produire lors de ces différentes comparaisons une
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sensibilité court terme de 5,7 µGal en 1 seconde et une sensibilité long terme de
0,06 µGal en un demi jour.
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Conclusion générale

Nous déterminons la valeur de g en mesurant la courbure de la trajectoire d’un
nuage d’atome froid en chute libre par interférométrie atomique. Nous avons présenté
dans le premier chapitre les principales composantes du signal de sortie de notre
interféromètre. L’alternance de mesure en faisant varier le signe du vecteur d’onde
Raman, la puissance des faisceaux Raman et l’orientation de notre enceinte à vide
nous permet de rejeter un grand nombre d’effets systématiques qui dégradent notre
stabilité et notre exactitude.

Nous avons vu que la stabilité de notre mesure est directement lié à la stabilité
des trajectoires atomiques. En effet, les variations des trajectoires induisent des
modifications du couplage des faisceaux Raman. Nous avons identifié les différents
paramètres qui déterminent la position et la vitesse initiale et donc les trajectoires
des atomes. Les principales améliorations qui nous on permis d’améliorer la stabilité
de notre instrument ont été faites sur le contrôle des puissances optiques.

Nous avons caractérisé l’effet de l’asymétrie de la fonction de sensibilité de notre
interféromètre. Cette asymétrie est engendrée par l’étalement du nuage d’atomes
dans un profil d’intensité du faisceau Raman. Elle rend notre interféromètre sensible
au décalage Doppler avec une sensibilité de 0,12(2) µGal/kHz pour une fréquence
de Rabi de 2π×12,5 kHz. En augmentant la puissance de la dernière impulsion de
l’interféromètre, nous pouvons compenser l’asymétrie de la fonction de sensibilité et
donc annuler la dépendance de notre interféromètre à l’effet Doppler.

Les différentes comparaisons nous ont permis de confirmer une nouvelle fois que
le CAG est capable de fournir une valeur absolue de g compatible avec les mesures
des gravimètres optiques envoyés par les instituts nationaux de métrologie des pays
qui participent aux comparaisons internationales. Concernant la stabilité de notre
mesure, nous avons démontré une très bonne efficacité de rejet du bruit sismique,
qui nous à permis d’atteindre un écart-type d’Allan deux fois plus bas qu’un FG5-X,
avec 5,7 µGal en 1 seconde. Sur le long terme, nous retrouvons régulièrement un pla-
teau sur l’écart-type d’Allan à 0,2 µGal. Toutefois, en corrigeant le signal du CAG
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des effets environnementaux avec le signal de l’iGrav, nous pouvons atteindre une
stabilité de 0,06 µGal pour des mesures faites lors de périodes calmes. Nous avons
aussi démontrer que le CAG est capable d’étalonner le gravimètre supraconducteur
avec une incertitude de 0,1 % après seulement un jour de mesure et a atteint une
incertitude de 0,02 % après 27 jours de mesure. Nous avons observé des variations
quotidiennes du facteur d’échelle de l’ordre du pourcent, mais n’avons pas pu déter-
miner si se sont de réelles variations ou si elles sont provoquées par les dérives non
contrôlées de notre instrument. Un étalonnage du gravimètre supraconducteur fait
par plusieurs gravimètre absolus simultanément est nécessaire pour conclure sur les
variations du facteur d’échelle observées.

Pour continuer à améliorer la stabilité du CAG, nous devrons perfectionner notre
contrôle des puissances Raman pendant l’interféromètre, mais aussi les trajectoires
des atomes dans l’enceinte à vide. Pour cela, voici une liste de modifications du
dispositif expérimental que nous aurions développées avec du temps supplémentaire:

– Asservir le rapport des intensités Raman sur la mesure du LS1:
Faire une étude comparative des deux techniques (Doppler et micro-onde) de
mesure du LS1 pour une méthode de mesure du LS1 fiable. Il faudrait étudier
leurs comportements selon la puissance totale, le rapport d’intensité Raman
et avant tout selon le désaccord Raman.

– Le piège dipolaire:
Mettre en place un refroidissement évaporatif pour travailler avec des atomes
ultra-froids basé sur les travaux de [76,77] Les avantages d’un refroidissement
évaporatif sont nombreux. La position initiale et la date du lâcher sont mieux
contrôlées. La température plus faible permet un meilleur couplage Raman et
réduit l’influence de nombreux effets comme ceux issus de l’accélération de Co-
riolis et du troncage de la détection, des aberrations du front d’onde Raman et
des déplacements lumineux qui font partie de nos principales limites en terme
d’exactitude et aussi peut être de stabilité.

– Améliorer la stabilité de polarisation des faisceaux Raman:
Nous pourrions changer la fibre Raman actuelle, pour une fibre polarisante.

– Mesurer la puissance Raman pendant les impulsions de l’interféromètre:



4.3. Conclusion 133

Changer le système d’acquisition de la puissance Raman pour un système plus
rapide qui est en cours de caractérisation.

– Diminuer les temps morts:
Fabriquer une seule configuration unique contenant les 4 configurations de base
(C0, C1, C2 et C3) de la mesure absolue de g. Nous définirions une seule longue
séquence pour les cartes analogiques et numériques qui définissent la séquence,
et n’aurions plus besoin de les reprogrammer pour passer d’une configuration
Ci à une autre Cj. Le gain de temps apporté par la configuration unique et le
changement du système d’acquisition des puissances pourrait être de l’ordre
de 20% pour une mesure absolue de g. Nous aurions aussi une bien meilleure
résolution temporelle sur la mesure des effets indépendants, ce qui pourrait
améliorer la stabilité court terme.

– Asservir la température du banc optique:
Ajouter des résistances chauffantes tout autour du banc optique pour stabiliser
sa température.

– Utiliser le sismomètre comme un inclinomètre:
Pour savoir si la pression affecte la mesure de l’inclinomètre ou fait vraiment
varier l’inclinaison de la chambre à vide, nous pourrions utiliser les mesures des
positions de la masse du sismomètre pour en faire un inclinomètre et comparer
les deux instruments. Ou utiliser un autre inclinomètre d’un modèle différent.

– Asservir la verticalité de la chambre à vide:
Ajouter un moteur qui déplace une masse dans le plan horizontal pour asservir
l’inclinaison de la plateforme sur la valeur des angles d’inclinaison nominaux.
On pourrait en profiter pour mettre en place une fonction qui automatise la
mesure des angles nominaux.

– Asservir les rapports des puissances des faisceaux du MOT -3D:
Ajouter des moteurs pour contrôler l’angle des lames λ/2 qui répartissent les
puissances optiques dans le coupleur de fibre du MOT-3D.

– Automatiser la détermination des paramètres de détection:
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Nous pourrions utiliser les nappes de la détection horizontale pour détecter
l’arrivée des premiers atomes dans la détection, pour ensuite déclencher la dé-
tection verticale.



Annexe A

Grandeurs utiles

Grandeur Valeur Unité
Masse Rb87 1,443 160 648(72).10−25 kg

Longueur d’onde (raie D2) 780,241 209 686(13) nm
Largeur de raie Γ 6.065(9) MHz

Ecart hyperfin ωHFS 6,834 682 610 904 29(9) GHz
Effet Zeeman linéaire |52S1/2, F = 1〉 -0,7 MHz/G
Effet Zeeman linéaire |52S1/2, F = 2〉 0,7 MHz/G

Effet Zeeman du second ordre 575,15 Hz/G
Moment dipolaire D 3,584(4)×10−29 C.m

keff 1,611.107 rad.m−1

~ 1,054 571 800(40) ×10−34 kg.m2.s−1

G 6,674 ×10−11 m3.kg−1.s−2

vrec 11,7 mm.s−1
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Annexe B

Les articles publiés

Voici la liste des articles que nous avons publié pendant cette thèse. Nous avons
attaché à cette annexe les articles que nous n’avons pas complètement décrit dans
ce manuscrit.

Limits to the symmetry of a Mach-Zehnder-type atom interferometer
P. Gillot, B. Cheng, S. Merlet and F. Pereira Dos Santos.
Phys. Rev. A. 93, 0136099 (2016).

Effective velocity distribution in an atom gravimeter: Effect of the
convolution with the response of the detection
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Effective velocity distribution in an atom gravimeter: Effect of the convolution
with the response of the detection

T. Farah, P. Gillot, B. Cheng, A. Landragin, S. Merlet, and F. Pereira Dos Santos*

LNE-SYRTE, Observatoire de Paris, LNE, CNRS, UPMC, 61 avenue de l’Observatoire, 75014 Paris, France
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We present here a detailed study of the influence of the transverse motion of the atoms in a free-fall gravimeter.
By implementing Raman selection in the horizontal directions at the beginning of the atoms’ free fall, we
characterize the effective velocity distribution, i.e., the velocity distribution of the detected atom, as a function
of the laser cooling and trapping parameters. In particular, we show that the response of the detection induces
a pronounced asymmetry of this effective velocity distribution that depends not only on the imbalance between
molasses beams but also on the initial position of the displaced atomic sample. This convolution with the detection
has a strong influence on the averaging of the bias due to Coriolis acceleration. The present study allows a fairly
good understanding of results previously published in [New J. Phys. 13, 065025 (2011)], where the mean phase
shift due to Coriolis acceleration was found to have a sign different from that expected.
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I. INTRODUCTION

Atom gravimeters compete favorably with state-of-the-art
corner-cube gravimeters, both in terms of sensitivity and
accuracy. Their sensitivity can reach a level as low as 4.2 μGal
at 1 s measurement time [1], and their relative accuracy
is of a few 10−9 g [2,3]. Direct comparisons between the
two technologies, with several such instruments performing
measurements at the same place and same time, have shown
the capability of atomic devices to deliver better sensitivities
than their optical counterparts [2,4,5]. In particular, their
higher repetition rate, up to several Hz, allows for a better
filtering of low-frequency ground-vibration noise. In addition,
the parasitic vibration noise is significantly reduced thanks
to efficient antivibration systems, based on active or passive
solutions, and/or correlations with auxiliary motion sensors,
such as seismometers or accelerometers. Remarkably, the latter
solution allows the atomic devices to operate the device in the
presence of large levels of vibrational noise, on the ground [6]
or in an airplane [7]. As for their accuracy, atom gravimeters
are limited by effects related to the motion of the atoms in the
laser beams used to separate and recombine the atomic wave
packets in the interferometer; namely, Coriolis acceleration
and effects related to wavefront aberrations. The first effect has
been identified and studied in the early experiment of Ref. [2],
where a rotation of the whole experimental setup was used
to modulate, and eventually cancel, the effect of the Earth’s
rotation rate. Alternatively, a synchronous rotation of the single
mirror that is used to retroreflect the interferometer lasers has
been used [8,9]. This offers the possibility to cancel Coriolis
shifts and thus increase the contrast of the interferometer in the
case where the latter is reduced by the dispersion of the Coriolis
shifts due to the velocity spread of the atomic sample. This
compensation was used in differential interferometers [8,10],
as well as in “single” interferometers, such as gravimeters
[9,11]. In the latter case, a careful control of the mirror
motion is necessary to avoid any residual synchronous vertical
acceleration, which would bias the gravity measurement.

*franck.pereira@obspm.fr

Remarkably, the use of large free-fall times and ultracold
samples offers the possibility to map transverse effects by
measuring the populations in the two output ports of the
interferometer with a spatially resolved CCD imaging, as
demonstrated in Ref. [12]. In this case, one measures not
only the average value, but also the dispersion of the phase
shifts due to Earth’s rotation and wavefront aberrations, which
in principle could also help to reconstruct the wavefront of
the lasers and make a precise determination of its influence
in the measurement. Another method to separate the shift
due to Coriolis acceleration from other systematic effects
is to perform measurements for two opposite orientations
of the experiment in the horizontal plane, which inverts the
orientations of the atomic velocities with respect to the Earth’s
rotation vector and thus changes the sign of the Coriolis
acceleration. Calculating the half difference between these two
measurements, one gets the shift due to Coriolis acceleration,
and averaging the two measurements, the interferometer phase
is corrected for Coriolis acceleration. We use this last method
in Ref. [3], as well as during comparison campaigns [6,13,14].

The paper provides a quantitative understanding of the
amplitude of the Coriolis shift measured in Ref. [3], and
its dependance on the experimental parameters. We start by
recalling the main features of our cold-atom gravimeter and
then present a detailed study of the influence of the power
imbalance between the trapping beams onto the measurement
of gravity, as a function of the molasses detuning and overall
laser intensity. The results of this study highlight the role
played by the detection in the averaging of the Coriolis shift,
which we confirm by shifting the initial position (and thus
its position in the detection beams) of the atom cloud. We
then implement Raman selection in the horizontal directions,
which allows for a precise determination of the velocity
distribution of the detected atoms and a quantitative analysis
of the influence of the convolution with the response of the
detection. Finally, we perform gravity measurements with
atoms selected in the horizontal direction. In particular, we
measure the Coriolis shift as a function of the selected velocity
and show that the Coriolis bias can be corrected for by selecting
atoms in a well-centered and narrow velocity distribution.
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II. ATOM INTERFEROMETER

We perform the experiments in an atom gravimeter that
has been previously described in detail in Ref. [3]. We recall
here its main features. We first trap from a two-dimensional
(2D) magneto-optical trap (MOT) about 107 atoms in a three
dimensional MOT within 70 ms. The quadrupole field of
the MOT is then switched off and the cooling laser is first
tuned for 8 ms to a different detuning (ranging from −1.9�

to −6.6� depending on the measurements), and then to −20�

within 1 ms. This few-ms-long far-of-detuned molasses phase
is followed by an adiabatic extinction of the lasers. After
their release from the trap, the atoms are in the F = 2
state. We then apply a 10 mG bias field in order to lift
the degeneracy between Zeeman-sensitive transitions. The
atoms are then selected in a narrow velocity distribution
(δv ∼ vr ) in the |F = 1,mF = 0〉 state by using a combination
of several microwave pulses resonant with the |F = 2,mF =
0〉 → |F = 1,mF = 0〉 transition, pushing laser pulses and a
Raman vertical selection pulse. The atoms then interact with
vertical counterpropagating Raman lasers, in a sequence of
three π/2 − π − π/2 pulses, realizing a Mach–Zehnder-type
interferometer. The duration of the π/2 (π ) pulse is typically
of order of 10 (20) μs. The total interferometer time is
140 ms. After the interferometer, the atoms are detected by a
state-selective fluorescence detection that allows measurement
of the two populations in the two output ports [15]. From
this population measurement, we derive the phase of the
interferometer. The total measurement cycle time is 360 ms.

III. INFLUENCE OF MOLASSES PARAMETERS

We begin by performing a study of the influence of
the intensity imbalance of the trapping beams onto the
measurement of gravity. This intensity imbalance is given by
xij = (Ij − Ii)/(Ii + Ij ), where Ii and Ij are the intensities
in the two counterpropagating beams i and j . Beams 5 and
6 propagate along the east-west (EW) direction, while the
other four MOT beams, (1,2 and 3,4) are propagating in the
north-south (NS) vertical plane, and are tilted by 45◦ with
respect to the horizontal plane (see Fig. 4). The intensities
in all six MOT beams are measured thanks to photodiodes
installed behind 45◦ mirrors installed in the (angled) MOT
beams collimators. Unbalancing the intensities in the trapping
beams has two effects: first, it induces a drift velocity during the
molasses phases, and thus a nonzero mean transverse velocity
after the release from the far-detuned molasses. Second, it
changes the initial position of the atomic sample, because (1)
the position of the MOT gets shifted and (2) the atoms drift
away from the MOT’s position during the molasses phase(s).
Changes in the position and velocity of the atoms will affect the
phase of the interferometer through the two transverse effects
discussed above, which are difficult to separate: Coriolis
acceleration, if the atoms have a nonzero transverse velocity
along the EW direction, and wavefront distortions, which
depend on the position or trajectories of the atoms in the
Raman-laser beams.

Figure 1 displays the results of the measurement of gravity
acceleration in μGal (1 μGal = 10−8 m/s2) as a function of
the power imbalance in each direction. For that measurement,

FIG. 1. (Color online) Gravity measurement as a function of the
intensity unbalance between molasses beams along the EW and NS
directions. The detuning of the first molasses phase is −1.9�.

the total intensity in the EW beams is 1.6 mW/cm2, and the
detuning of the first molasses phase is −1.9�. We observe
a larger effect along the EW direction, with a sensitivity of
46 (2) μGal/unit of x56, than along the NS where it is hardly
resolved [10 (5) μGal/unit of xNS]. The NS measurement
was realized by unbalancing one of the other pairs of MOT
beams. This tends to indicate that changes of the bias due to
Coriolis acceleration, which affect only the EW and not the NS
direction, are larger than the changes in the aberration shift.
This is confirmed by performing the same measurements after
having rotated the experiment by 180◦. As shown previously
in Ref. [3], the effect along the EW direction is of the same
order of magnitude, with an opposite sign. Figure 2 displays
the results of the measurements of the sensitivity to imbalance
for different laser powers in the EW beams and two opposite
orientations of the experiment. We indeed observe the change
in the sign of the sensitivity to imbalance when rotating the

FIG. 2. (Color online) Sensitivity to the intensity unbalance as a
function of the total laser intensity in the EW beams, for two opposite
orientations of the experiment. The detuning during the first molasses
phase is −1.9�
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experiment by 180◦, and an increase of this sensitivity with
increasing laser cooling power in the EW beams.

As explained earlier, averaging the measurements over the
two opposite orientations allowed us to correct for the Coriolis
shift. However, the sign of the effect is found to be different
from that expected: inducing an imbalance with less intensity
in the east beam induces a net mean velocity oriented towards
east and thus a negative Coriolis acceleration bias, while we
observe a positive bias on the gravity measurement. This can
be explained by a clipping effect in the detection.

IV. RESPONSE OF DETECTION

The effect of the clipping due to the detection is illustrated
in Fig. 3. The field of view of the detection system is limited to
14 mm in the EW detection due to the finite size of the
photodiodes that collect the fluorescence emitted by the atoms
(see Ref. [3] for a detailed description of the detection system).
Atoms that lie sufficiently far in the wings of the velocity
distribution are not detected. If the initial position of the cloud
is not centered with respect to the detection, the response of
the detection induces an asymmetric response when averaging
over the velocity distribution. In particular, atoms with large
velocities in the direction of the initial position shift are
less efficiently detected, which results in a net Coriolis bias
which corresponds to a mean velocity directed in the opposite
direction.

To evaluate the influence of this clipping on the averaging
of the Coriolis acceleration, we performed interferometer
measurements with atomic samples deliberately displaced
with respect to their initial position. The displacement is
induced by shifting the position of the zero magnetic field
of the MOT by using additional coils, while keeping the
molasses beams well balanced. Two sets of Helmholtz coils
were wound on the experiment: two along the EW direction
and two along the NS direction, which allow us to control

the position of the cloud in the horizontal plane (see Fig. 4).
The position of the cloud right after the release from the
molasses beams is measured with a CCD camera installed at
45◦ with respect to the EW and NS directions in the horizontal
plane. Figure 5 displays the shifts measured along the two
directions. We find linear behavior with 14.2 (1.1) μGal/mm
along EW and 6.9 (0.5) μGal/mm along NS. To evaluate the
impact of the displacement effect on the measurement with
unbalanced beams along the EW direction, we measured the
positions (at the end of the molasses phase) as a function of
the power unbalance and found 4.95 (15) mm/unit of x56 for
a total laser intensity of 1.6 mW/cm2. The contribution of the
displacement effect at this laser intensity is then estimated to
be 70 (5) μGal/unit of x56. From that study we deduce that
the displacement effect dominates over the effect on the mean
velocity and largely overcompensates for it.

This displacement effect can in principle be varied by
changing the molasses parameters. For the measurements
presented above, the detuning of the first molasses phase was
set rather close to resonance, at ∼−1.9�, which maximizes
the number of detected atoms. We performed measurements
of the position of the atoms immediately after their release
from the molasses as a function of the first molasses detuning
and found smaller displacements for larger detunings. In
particular, operating at ∼−6.6� reduces the displacement
by about a factor two, of 2.67 (7) mm/unit of x56. At this
detuning, the displacement is dominated by the displacement
in the MOT phase, and the subsequent drift during the first
molasses phase is largely reduced. We repeated the above
measurements as a function of the unbalance for different
detunings, and the results are displayed in Fig. 6. We observe
a significant decrease in the sensitivity to power unbalance
when increasing the detuning down to ∼−6.6�, where the
influence is reduced by a factor of about ten. This shows
that, at this large detuning, the effect of the clipping due to
the displacement approximately compensates the effect on the

FIG. 3. Effect of the convolution by the detection system. The normalized response function of the detection along the EW direction,
displayed at the bottom, is close to a square-shaped function (see Ref. [3] for more details). Left panel show case of a cloud well centered with
respect to the detection. The atoms with high initial transverse velocity fall outside the field of the detection system. Middle panel shows case
of an off-centered cloud. When the initial position is shifted to the right with respect to the center of the detection, atoms with large velocities
to the right are less efficiently detected. This results in an asymmetry of the effective velocity distribution. Right panel shows that, when the
initial mean velocity of the cloud v0 is not null, the clipping by the detection results in an average detected velocity lower than v0.
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FIG. 4. (Color online) Scheme of the MOT, horizontal Raman
beams, and detection setup. Two MOT beams (mb5 and mb6) are
aligned along the EW direction. The other four are in the NS-z plane
at 45◦ incidence with respect to the horizontal plane. The MOT coils
are placed along the EW direction. Two additional pairs of coils (blue)
allow for displacements of the cloud position along the z and NS
directions. A last pair is wound on top of the MOT coils. Three optical
access at 45◦ in the horizontal plane allow for velocity selecting the
atoms along the two orthogonal directions EW and NS. The fourth
optical access at 45◦ is used for imaging the cloud onto a CCD camera
(not represented on the picture). The detection systems (SDet and
NDet) that collect the fluorescence are aligned along the NS direction.
Below, the mirror used to retroreflect the vertical Raman beams is
represented.

mean velocity of the real velocity distribution (a drift velocity
aligned in the direction of the most powerful beam). On the
contrary, at the detuning of 1.9�, the effect of the clipping is
about twice larger than (and opposite to) the effect of the mean

FIG. 5. (Color online) Gravity shift as a function of the shift of
the atoms from the initial position, for displacements in the EW and
NS directions.

FIG. 6. Sensitivity to imbalance between the molasses beams in
the EW direction as a function of the detuning between the first
molasses phase. For that measurement, the cooling-laser intensity in
the EW beams is 1.1 mW/cm2.

velocity and overcompensates it. A molasses detuning of 6.6�

is thus an interesting operating point for the gravimeter, as for
typical fluctuations of the relative intensities in the molasses
beams of order of a few percent over a few days, we expect
negligible fluctuations on the gravity measurement. An even
larger detuning could reduce this sensitivity even further, at
the expense of a reduced number of atoms.

In Ref. [3], a calculation of the sensitivity to displacement
along the EW direction was performed, considering an initial
temperature of the atoms of 2 μK and taking into account
the geometry of the detection. The expected sensitivity was
found to be 3 μGal/mm, which is much smaller than what
we measure here. In Ref. [3], direct gravity measurements
as a function of the initial position had not been performed,
but attributing all the observed shift (of about 50 μGal/unit
of x at a cooling-laser intensity of 1.6 mW/cm2) to the shift
of the initial position (of about 5 mm/unit of x at the same
laser intensity) leads to a sensitivity of about 10 μGal/mm,
much smaller than the calculated sensitivity. We then assumed
that asymmetries in the velocity distribution when unbalancing
the beams, more than position dependence, could explain the
behavior we observed; namely, an inversion of the slope. From
the position measurement performed here (where the initial
velocity distribution is not affected by the displacement), we
know that this assumption is not entirely valid: the position
dependance is indeed much larger than expected from the
calculation. To resolve the discrepancy between measurements
and the calculation, a precise measurement of the velocity
distribution is required. This motivated the detailed study of
the horizontal velocity distribution by using Raman transverse-
velocity selection.

V. HORIZONTAL SELECTION

We thus set up horizontal Raman beams by deriving part
of the power of the lasers used for the vertical Raman beams
on the optical setup. We direct about 10% of the available
power of each laser, before they get mixed, into two fibers that
transport these beams onto an additional small breadboard,
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placed above the optical bench [16]. There, each beam is
collimated and sent to an independent acousto-optic modulator
(AOM) before being recoupled in a fiber. These AOMs allow
pulsing and controlling the intensity in the beams. Each fiber
is then connected to a home-made collimator that enlarges the
beams to a waist of 12 mm. We installed three such collimators
in front of the windows on the chamber that provide horizontal
access at 45◦ with respect to the EW direction. This allow us
to perform a velocity selection either in the EW or in the NS
direction by simply displacing one of the two fiber outputs to
the third collimator. The setup is illustrated in Fig. 4.

VI. EFFECTIVE VELOCITY DISTRIBUTION

The velocity distribution in the horizontal direction can then
be measured by using the velocity selectivity of sufficiently
long pulses of the horizontal Raman beams. Our measurement
protocol, which consists of a combination of pulses instead
of only one, is described in the appendix and allows us to
measure the effective velocity distribution without additional
alteration from the response of the detection or from the Raman
selection itself. Figure 7 displays as a thick continuous line the
measurement of the effective velocity distribution along the
EW direction performed with balanced molasses beams.

A Gaussian fit of the distribution (displayed as a dashed
line) gives an effective temperature of 1.4 μK but clearly
underestimates the wings of the velocity distribution. A fit
with a Lorentzian b, f (v) = A/[1 + (v − v0)2/v2

c ]b displayed
as a thin continuous line, gives much better agreement. We
find b = 2.50 (5) and vc = 22.0 (2). This velocity distribution
has previously been introduced in the context of atomic
fountains [17] and allowed agreement between the measured
and calculated fraction of detected atoms, in the presence of
several physical diaphragms and convolution of the detection.
This distribution has a larger fraction of atoms in the wings,
which should amplify the effect of the clipping of the detection.
This is confirmed by the measurement of the mean velocity of
the distribution as a function of the initial position of the cloud
in the EW direction. We find a shift of −2079 (31) kHz/mm,
which corresponds to a mean velocity of 1.15 (2) (mm/s)/mm.

FIG. 7. (Color online) EW effective velocity distribution. Thick
back line is the data, dashed line is a Gaussian fit, and dotted line is
a Lorentzian b fit.

This corresponds to a mean Coriolis shift of 12.6 (2)
μGal/mm, in reasonable agreement with the direct gravimeter
measurement of 14.2 (1.1) μGal/mm. We also measure the
asymmetry of the distribution by calculating its skewness,
defined as 1/σ 3

∫
f (v)(v − v̄)3dv, where σ is the rms velocity

and f (v) is the normalized velocity distribution. We find a
skewness of −0.16 (1) mm−1.

VII. MEAN VELOCITY VERSUS MOLASSES UNBALANCE

We next measure the mean velocity as a function of
the intensity unbalance. The results are presented in Fig. 8.
We find −1.7 (1) (mm/s)/unit of x56 for a detuning of
−1.9� and 0.2 (1) (mm/s)/unit of x56 for −6.6�. This
corresponds to Coriolis shifts of 18.6 μGal/unit of x56 at
−1.9� and −2.2 μGal/unit of x56 at −6.6�. We observe
a large reduction of the effect at the larger detuning, in
agreement with the behavior observed above on the gravity
measurements. The effect of the Coriolis acceleration at −1.9�

is smaller here than measured previously in Ref. [3]. We
attribute this difference to the lower intensity we have here
in the molasses beams (1 mW/cm2 instead of 1.6 mW/cm2

for the measurements of Ref. [3]). It is also noticeable
that, although the scatter in the data at −6.6�, of order of
500 Hz peak-to-peak, is relatively large with respect to the
trend, there seems to be resolved-offset Doppler shifts of
a few hundreds of Hz (with respect to the recoil shift of
−7.5 kHz), which corresponds to mean velocities pointing
towards the east, and thus negative Coriolis shifts of a few
μGal. This indicates that, although the trend is reduced, the
mean Coriolis shift is not null.

As for the skewness, they are found to differ by a factor
of two: −0.60 (3)/unit of x56 at −1.9� and −0.30 (2)/unit
of x56 at −6.6�. The skewness when expressed as a function
of the displacements are close: −0.12 mm−1 at −1.9� and
−0.11 mm−1 at −6.6�, and slightly smaller than the skewness
as a function of the initial position previously measured. This
result tends to indicate that the skewness depends not only on
the position but also on an asymmetry of the real distribution
due to the unbalance of the molasses beams. Interestingly, the
skewness is null for x56 = 0.08 at −1.9� and x56 = 0.125
at −6.6�. If we attribute the skewness to the effect of the
initial position only, this indicates that the atoms do not fall
at the center of the detection when the unbalance is null, but
that we have to shift their initial position towards the east
in order to find a symmetric distribution. The corresponding
displacements are found to be 0.08 × 4.95 � 0.4 mm at −1.9�

(and 0.125 × 2.67 � 0.33 mm at −6.6�). This displacement
could be due to a shift of the initial position with respect
to the center of the MOT chamber, or more probably to a
residual tilt of the vacuum chamber with respect to verticality.
Indeed, the tilt of the experiment is set in order for the Raman
retroreflecting mirror to be perfectly horizontal (to within
about 10 μrad), but we cannot guarantee that this mirror is
sitting in its support perfectly perpendicular to the “vertical”
mechanical axis of the vacuum chamber. Considering the
distance between the MOT and the detection of 20 cm, this
displacement of about 0.4 mm corresponds to a tilt of the mirror
with respect to the axis of the chamber of only 2 mrad. Under
these conditions, we expect that when the beams are perfectly
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FIG. 8. (Color online) Mean frequency and skewness of the effective distribution as a function of the power unbalance in the EW direction.
The mean frequency is the mean of the Raman frequency spectrum, corrected from the hyperfine transition frequency.

balanced, the atoms falls off from the center by −0.4 mm:
the Coriolis shift due to this position offset is expected to be
14.2 × −0.4 � −5.7 μGal. This shift could thus in principle
be canceled by shifting the initial position of the atoms by
the opposite amount by using, for instance, additional coils to
displace the center of the MOT.

In order to estimate the impact of the molasses detuning
on the stability of the gravity measurement, we performed
consecutive measurements of the velocity distribution over
a few days, for the two above detunings, and for molasses
beams balanced at the beginning of the measurements.
Figure 9 displays the Allan standard deviations of the gravity
shifts calculated from the mean velocities of the spectra. The
short-term sensitivity, which corresponds to about 1 μGal at
200 s, is limited by the noise on the velocity spectrum, which
is dominated by atom-number fluctuations. We observe white
noise averaging up to about 3000 s at a detuning of −1.9�. The
stability then flickers at the level of 0.2 μGal then increases
due to the drift of the mean velocity. The stability is better at a
detuning of −6.6�: it averages down to better than 0.1 μGal
after 20 000s.

Because of the homogeneity of the detection system in
the NS axis of the collection optics (better than 1% over
2 cm [3]), the convolution with the detection does not

FIG. 9. (Color online) Allan standard deviations of gravity fluc-
tuations calculated from the mean values of the effective velocity
distributions, at detunings −1.9� (thin line) and −6.6� (thick line).

affect the velocity distribution along the NS direction. The
velocity distribution along this axis is thus expected to be
the same as the real velocity distribution of the cloud.
A fit with a Lorentzian b gives b = 1.90 (5) and vc =
18.4 (4) mm/s, significantly different from the parameters of
the EW distribution. Measurements of the mean velocity and
skewness as a function of the intensity unbalance along the
axis 34 (NS) are displayed in Fig. 10. The detuning is chosen
here to be −6.6�. Linear fits to the data give a mean velocity of
1.8 (2) (mm/s)/unit of x34 and a skewness of 0.26 (2) per unit
of x34. In the present case, the mean velocity is directed towards
the weakest beam of the molasses, as expected. The nonzero
skewness of the distribution also shows that the effect of the
unbalance is not only a change of the mean velocity but also
an asymmetry of the velocity distribution. The displacement is
measured to be 3.61 (8) mm/unit of x34, larger than in the EW
direction. The difference is due to the weaker magnetic-field
gradient of the MOT in the NS direction and to a different
cooling-laser power in the NS beams. Indeed, as the atoms are
captured from the intense beam of the 2D MOT aligned in the
NS axis, we use twice-larger intensities in the 1-2-3-4 beams
than in the EW beams.

VIII. GRAVITY MEASUREMENTS WITH
VELOCITY-SELECTED ATOMS

The possibility to velocity select the atoms in the horizontal
direction allows us to make a direct measurement of the
interferometer phase shift as a function of the selected velocity.
The velocity selection was performed by using a sequence that
prepares atoms in the |F = 1,mF = 0〉 state in a narrow veloc-
ity distribution (whose full width at half maximum, or FWHM,
is on the order of 0.6vr ) centered on a controlled mean velocity.
The preparation sequence starts as above. After the “double-
kick” Raman pulse sequence (see appendix), a last microwave
pulse exchanges the populations of the |F = 2,mF = 0〉 and
|F = 1,mF = 0〉, so that the atoms doubly selected are now in
the |F = 1,mF = 0〉. A final pusher pulse removes the atoms
in |F = 2,mF = 0〉. This selection scheme thus uses three
microwave (MW) pulses, three pusher (P) pulses, and two
horizontal Raman pulses (HR) with the following sequence:
MW + P + HR + MW + P + HR + MW + P.

023606-6



EFFECTIVE VELOCITY DISTRIBUTION IN AN ATOM . . . PHYSICAL REVIEW A 90, 023606 (2014)

FIG. 10. (Color online) Mean frequency and skewness of the effective distribution as a function of the power unbalance in the NS direction.

We performed differential measurements between two
different selected velocities: the first measurement is a ref-
erence measurement for which the selected velocity is zero,
and the second corresponds to a nonzero selected velocity.
Figure 11 displays the results of the difference between
these two measurements (the second measurement minus the
first) for different selected velocities along the EW and NS
directions, ranging from −12 to 12 mm/s. Here, the velocity
is positive when pointing towards the west, so that the Coriolis
shift is expected to be positive. We observe as expected a linear
behavior along the EW direction of 8.3 (2) μGal/(mm/s),
but also along the NS direction of 1.3 (1) μGal/(mm/s). We
interpret the linear trend along the NS direction as due a
residual Coriolis effect due to the imperfect orientation of
the experiment, and thus of the keff horizontal Raman wave
vectors, with respect to the real NS and EW directions. This
corresponds to an error of about 9◦ on the orientation of the
experiment. We have carefully measured the orientation of the
experiment and found a tilt of 8 (1)◦. Combining these two
projections of the EW velocity, we calculate a net Coriolis
effect of 8.4 (2) μGal/(mm/s), which is slightly weaker
than the expected Coriolis bias of 9.72 μGal/(mm/s). This
difference could be due to the effect of wavefront aberrations,

FIG. 11. (Color online) Gravity measurements with velocity-
selected atoms in the NS and EW directions, and the expected shift
due to Coriolis acceleration.

because atoms with nonzero transverse velocities move in the
Raman beams and might experience different phases at the
three pulses. As for the impact of the clipping in the detection, it
is expected to be smaller here than for previous measurements
because the velocity distribution is much narrower. In order
to verify this, we performed a numerical calculation of the
expected shift based on a Monte Carlo simulation, taking into
account the position and velocity distributions of the atoms
and the response of the detection: we calculated the clipping
to induce a correction of only 2.5% to the Coriolis shift.

Finally, we measured the difference between the gravity val-
ues with and without horizontal selection. The measurement
without horizontal selection was performed without vertical
Raman selection either, using only a microwave selection
to prepare the atoms in the |F = 1,mF = 0〉 state. The
measurement with horizontal selection was performed with
a double-kick selection around the zero transverse velocity,
in a narrow velocity distribution with FWHM ranging from
0.2vrec to 1.2vrec. The measurements were performed for a
value of x56 = 0.06 and at a detuning of −6.6�. The results
of these differential measurements (differences between the
unselected and selected case) are displayed in Fig. 12. We do
not observe a net dependance on the width of the selected
velocity distribution, but significant shifts of −7.0 μGal on
average in the case of the EW selection and of −2.7 μGal in the
case of the NS selection. We expect here that the Coriolis shift
is null in the case of a horizontal velocity selection along the
EW direction, because (1) the mean of the velocity distribution
is null and (2) the effect of the clipping is drastically reduced
when the width of the velocity distribution gets much narrower.
As a consequence, the measured difference should correspond
to the Coriolis shift in the case there is no selection. The shift of
−7 μGal we find is in reasonable agreement with the estimate
derived from the analysis of the skewness above of −5.7 μGal.
The difference between these two determinations can be
attributed to changes in the bias due to wavefront aberrations.
This effect could also explain the difference we measure when
performing the velocity selection along the NS direction.
Generally speaking, the contribution of this effect should
depend on the width of the velocity distribution (extrapolating
down to zero in the limit of zero temperature). This could
explain the variations we observe in the measurements in
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FIG. 12. (Color online) Gravity measurements with velocity-
selected atoms in the NS and EW directions. Data points represent
the difference between the case where the atoms are velocity selected
by using the double-kick selection sequence and the case where there
is no velocity selection, as a function of the width of the selected
velocity distribution.

Fig. 12. However, these variations appear hardly resolved
here, considering the (1 sigma) statistical uncertainties in the
measurements (of order of 1 μGal).

IX. CONCLUSION

We reported here an analysis of the Coriolis shift in an
atom gravimeter. We show that the convolution with the
response of the detection affects the averaging of this effect
over the velocity distribution. In particular, the clipping due
to the finite size of the detection field of view induces a
dependance on the initial position of the atomic cloud. Remark-
ably, we find that the effect of this clipping almost compensates
the effect due to a velocity drift along the EW direction, for
an appropriate set of parameters in the preparation of the
cold-atom cloud. This compensation minimizes the sensitivity
of the gravity measurement to the unbalance of the trapping
laser beams, and we have demonstrated that it should improve
the long-term stability of the gravity measurement. We also
perform interferometer measurements with atoms selected in
a narrow velocity distribution. We find a reasonable agreement
with the expected dependance on the initial mean velocity of
the effect of Coriolis acceleration. Finally, we show that such
a velocity selection can be used to reduce the shifts related
to the transverse motion of the atoms in the Raman beam
(Coriolis acceleration and wavefront aberrations) with respect
to the situation where no selection is applied. Performing
such a velocity selection in 2D would in principle allow an
efficient suppression of these effects, at the expense of a
complex sequence for the preparation of the atoms and a drastic
reduction in atom number. Our study highlights the importance
of the response of the detection in cold-atom inertial sensors.
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APPENDIX

We describe in this appendix our protocol to determine the
effective velocity distribution, minimizing the perturbations
related to the Raman selection process we use for its measure-
ment, which are due to potential additional momentum trans-
fer, light shifts and imperfect alignments. We start by measur-
ing the horizontal velocity distribution by performing, instead
of the standard vertical selection, a single horizontal Raman
pulse after the microwave preparation. This Raman transition
couples the |F = 1,mF = 0〉 state, with initial momentum |p〉,
to the state |F = 2,mF = 0,p + �keff〉, where keff = k1 − k2 is
the effective Raman wave vector, k1 (k2) being the wave vector
of the laser detuned from the F = 1 → F ′ (F = 2 → F ′)
transition. When placing the two Raman beams such as
displayed as k1 and k2 in Fig. 4, keff is pointing towards the east.
If we choose k′

1 and k2, keff is pointing towards the south. The
polarizations of the Raman beams are linear and horizontal
(and thus perpendicular), with a quantization magnetic field
being vertical. The Raman resonance condition is given by
ωR = ω1 − ω2 = ωHFS + ωrec + ωD. ωi is the pulsation of the
Raman laser i, and ωHFS is the pulsation of the hyperfine
transition. ωrec is the recoil term given by ωrec = �k2

eff/(2m).
For Raman beams crossing at 90◦, ωrec/(2π ) � 7.5 kHz.
ωD is the Doppler term: ωD = keffp. This last term makes
the Raman transition velocity selective and thus allows for a
spectroscopic measurement of the velocity distribution.

The velocity distribution is thus measured by scanning the
Raman frequency difference νR across the hyperfine transition
frequency νHFS and recording the transition probability. The
Rabi frequency of about 5 kHz is about ten times smaller
than the width of the atoms’ velocity distribution [expressed
in terms of Doppler shifts: 1.8 kHz/(mm/s)], which ensures
negligible contribution from the convolution with the Rabi
excitation profile. Figure 13 displays the measured spectrum.
The comparison with a Gaussian fit clearly reveals a pro-
nounced asymmetry, which we attribute to the effect of the
detection. Indeed, the selected atoms receive a momentum kick
�keff . This asymmetrizes the distribution because of clipping
in the detection. This is illustrated in Fig. 3, where atoms
with sufficiently large initial velocity in the direction of the
momentum kick (and thus corresponding to positive Doppler
shifts) are not detected, because they lie outside the field
of view of the optical system that collects the fluorescence.
This interpretation is confirmed by a second measurement
where, prior to the Raman pulse, the atoms are transferred
to the |F = 2,mF = 0〉 state with an additional microwave
π pulse. The Raman beams then couple |F = 2,mF = 0,p〉
to |F = 1,mF = 0,p − �keff〉, the resonance condition being
now given by ωR = ω1 − ω2 = ωHFS − ωrec + ωD. The sign
of the recoil shift is reversed, as well as the direction of the
momentum kick. As expected, we observe a reversal of the
asymmetry on the spectrum (see the profile as a dotted line in
Fig. 13).
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FIG. 13. (Color online) Transition probability versus the detun-
ing between the horizontal Raman lasers. Thick line is the Raman
spectrum with a momentum kick directed towards the east, thin line is
a Gaussian fit to the keast spectrum, and dotted line is for a momentum
kick towards the west.

To prevent the horizontal Raman velocity selection from
modifying the velocity distribution of the atoms, we use a
different selection sequence. Before the Raman pulse, the
atoms are prepared in the |F = 2,mF = 0〉 state. A first,
horizontal Raman pulse transfers a narrow velocity class in the

|F = 1,mF = 0〉, the remaining atoms are then pushed away
thanks to a pulse of light tuned to the |F = 2 → F ′ = 3〉
cycling transition. A second Raman pulse retransfers the
selected atoms back into the |F = 2,mF = 0〉 state with an
opposite momentum transfer. The net momentum transfer
in the sequence is thus zero. The velocity distribution is
finally obtained by scanning the frequency difference between
the Raman lasers and measuring the number of atoms in
the |F = 2,mF = 0〉 after this double-kick selection. The
resonance frequency is corrected from eventual light shifts
from the Raman lasers. This light shift is measured by mi-
crowave spectroscopy, by measuring the microwave resonance
frequency in the presence of Raman lasers set out of resonance.
In addition, the direction of the wave vector is precisely aligned
in the horizontal plane. Indeed, any misalignment will lead to
a shift of the mean resonance frequency because of a vertical
Doppler shift. We optimize the alignment of the horizontal
Raman beams by nulling the variation of the mean resonance
condition with the delay of the Raman pulse with respect to
the drop time, and thus with the vertical velocity. In practice,
the quality of this alinement is limited by the noise in the
velocity-distribution measurement induced by fluctuations in
the number of atoms and in the Raman light shift. We estimate
the residual uncertainty on the contribution to the frequency
spectrum of a residual vertical Doppler shift to be about
200 Hz. This translates into an uncertainty in the determination
of the Coriolis shifts of 1.2 μGal.
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Abstract
We report the direct comparison between the stabilities of two mobile absolute gravimeters of
different technology: the LNE-SYRTE Cold Atom Gravimeter (CAG) and FG5X#216 of the
Université du Luxembourg. These instruments rely on two different principles of operation:
atomic and optical interferometry. The comparison took place in the Walferdange
Underground Laboratory for Geodynamics in Luxembourg, at the beginning of the last
International Comparison of Absolute Gravimeters, ICAG-2013. We analyse a 2h10 duration
common measurement, and find that the CAG shows better immunity with respect to changes
in the level of vibration noise, as well as a slightly better short term stability.

Keywords: absolute gravimeter, stability, comparison

1. Introduction

Absolute gravimeters measure the free fall acceleration of a
test body. The most used is the state-of-the-art commercial
gravimeter FG5 [1]. It measures the free fall of a corner cube
with a Mach–Zehnder interferometer. Since the beginning of
the 1990s [2], laboratories started to devise gravimeters using
cold atoms as a test mass [3–5]. This led to the development
of transportable instruments [6–9] able to participate in
International Comparisons of Absolute Gravimeters (ICAG)
as the LNE-SYRTE Cold Atom Gravimeter (CAG) has since
2009 [10, 11].

Usually, users of free fall corner cubes and in particular
FG5 operators record gravity by sets consisting of a number of
drops (of the order of 100) that get repeated every hour. The
repetition rate is usually of the order of one drop every 10 s,
in order to wait for the damping of the vibrations due to the
carriage free fall and to preserve the device from mechanical
wear. In [12], one free fall per 30 s was chosen, leading
to an Allan standard deviation about twice as bad as if one

drop per 10 s had been chosen. On the one hand, the FG5
dropping chamber [13] allows drops of 2 s which can improve
the stability of FG5 notably. On the other hand, like the
FG5, which uses a sophisticated super-spring system [14],
various vibration rejection systems have been demonstrated
and gradually improved in recent years to reject ground
noise for atom sensors. They are based on the combination
of a passive isolation and a low noise seismometer [4, 15].
Eventually, this turned into an active system [5, 9, 16], using the
signal of the seismometer to even better stabilize the position
of the reference mirror. Using such an optimized active
system, a stability3 of 4.2 µGal in 1 s measurement time was
demonstrated in [17]. Using a passive system, or set directly
on the ground, the CAG demonstrated a stability of 1 µGal in
100 s measurement time interval [18]. To compare the stability
performances of both technologies it is desirable to perform
measurements at the same place and at the same time, under the
influence of the same vibration noise. We took advantage of the

3 1 Gal = 1 cm s−2, 1 µGal = 10−8 m s−2.
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Figure 1. (a) Earth’s gravity variation during the night from the
24th to the 25th of October 2013 measured at Walferdange with
FG5X#216 in black and CAG in grey. The gravity variations
observed with the superconducting gravimeter OSG-CT040 are also
plotted in white. (b) FG5X#216 and CAG corresponding signals
corrected for tides and atmospheric pressure effects, during the
common view measurement.

last ICAG which took place in the Walferdange Underground
Laboratory for Geodynamics (WULG) in Luxembourg at the
end of 2013 to test the capabilities of the FG5X#216 and CAG
on a common view measurement.

2. Measurements

Both gravimeters were installed on the platform B of the
WULG [11]. The common view measurements were
performed during the night between the 24th and the 25th of
October 2013. The drop interval of the FG5X was chosen
at 3 s, close to its best capability of 2 s. We decided to
use 3 s over 2 h to spare the moving mechanical part of the
instrument. The CAG measured continuously, all night long,
using the protocol already used in [18] which is based on
two interleaved integrations leading to a measurement time
of 720 ms. Measurements are represented in figure 1. It
started at 20h15 for CAG and 15 min later for the FG5X.
We realized only after the measurement was performed that
the seismic noise was relatively high initially, due to an
earthquake of magnitude 6.7 that occurred in the East of
South Sandwich Islands. This excess noise can be seen on
the FG5X first half hour measurement as well as on the
superconducting gravimeter OSG-CT040 that records gravity
variation continuously just a few metres from platform B.
Usually, FG5 users compute the ‘drop scatter’ (the standard
deviation of a set) to characterize the dispersion of the
measurements. Here the drop scatter of the FG5X first half
hour measurement is 21.7 µGal and 9.1 µGal after. A zoom
on the first hours of the gravity signals corrected for tides
and atmospheric pressure effects (figure 1(b)) shows that the
CAG is almost unaffected by the seismic wave. The vibration
rejection system [4, 15] is good enough to suppress the effect
of the earthquake. This can also be seen in figure 2.

1 10 100 1000 10000
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Figure 2. Allan standard deviation of the corrected gravity signals.
FG5X#216: open squares take into account all the drops and black
squares exclude the earthquake. CAG: open circles take into
account all the drops and grey circles exclude the earthquake. The
τ−1/2 slope represents the averaging expected for white noise; the
filled areas surrounding the Allan standard deviation points
represent the confidence intervals of the analyses.

In this paper, we choose to analyse the stabilities of the
measurements using the Allan standard deviations [19] of the
corrected gravity data (figure 2). Two analyses were performed
for each gravimeter with and without the period during which
the influence of the earthquake is significant. As we can guess
from figure 1, the short-term stability of the FG5X is about
30% better when excluding the first half hour. After 200 s of
measurement time the Allan standard deviation calculated with
and without the earthquake noise is similar. The 1 µGal level
is obtained after 86 s of measurement and the Allan standard
deviation continues to decrease down to 0.3 µGal and maybe
even better. However, the FG5X measurements would have
to be longer to perform this analysis. For shorter averaging
times, the Allan standard deviation decreases faster than a
τ−1/2 slope. This behaviour is due to the averaging of the
low-frequency noise which is reasonably well sampled by the
FG5X. As a consequence the statistical error se should not be
estimated here using the standard formula se = sd/

√
N where

N is the number of free falls. In contrast, the CAG stability
is not affected by the seismic wave. We find that the Allan
standard deviation for the whole CAG measurements displayed
with open circles on figure 2 is superimposed with the grey
circles representing the Allan standard deviation calculated
when excluding the earthquake. The initial bump on the Allan
standard deviation is due to our measurement technique: the
CAG signal is locked onto the gravity acceleration thanks to an
integrator with a time constant of a few cycles [15]. Then the
Allan deviation decreases with a τ−1/2 slope up to 370 s (the
1 µGal level is obtained after less than 36 s of measurement)
and continues to decrease down to 0.2 µGal. Such a long-term
stability had already been obtained in the LNE laboratory [20],
by comparing the CAG with a superconducting gravimeter
iGrav [21]. Performing the FG5X measurement every 2 s
instead of 3 s would only slightly affect the Allan standard
deviation by shifting the curve to the left and it would be still

L16



Metrologia 51 (2014) L15 Short Communication

above the CAG results. This can be inferred from a previous
study on the uncertainty of the FG5 [22] showing that at high
frequency (10−5 Hz � ν � 10−1 Hz) the noise of a FG5 is
white. The same study reveals that the noise increases at lower
frequencies due to gravity changes linked to environmental
fluctuations that are not modelled. Both Allan variance curves
of the CAG and FG5X will thus overlap for an integration time
greater than a quarter of a day.

3. Conclusion

We compared the stabilities of two absolute gravimeters of
different technologies. Atom interferometry was already
known for high cycling rate operation and the new FG5X
for performing a free fall measurement every 3 s. During a
quiet period the FG5X reaches a stability of 1 µGal after 86 s
averaging time while the CAG needs only 36 s, even for a
higher level of vibration noise. Considering the current level
of accuracy of such gravimeters, of the order of a few µGal at
best, a measurement time of only a few minutes is enough for
the statistical uncertainty to be a negligible contribution to the
combined uncertainty in the measurement.

The possibility to perform continuous measurements with
atom gravimeters at high cycling rates, and to reach stabilities
of 0.2 µGal in less than 2000 s, now offers the opportunity
to develop such instruments for permanent installation in
geophysical observatories. Moreover, the sensitivity of atom
gravimeters, which scales as T 2, can be increased using
taller vacuum chambers and larger time T between the three
interrogating pulses [23]. As an example, the fountain
configuration used in [17] allows one to increase T up to
300 ms, to be compared with the 80 ms we use in the CAG.

Acknowledgments

This research is carried on within the kNOW project,
which acknowledges the financial support of the EMRP.
The EMRP was jointly funded by the European Metrology
Research Programme (EMRP) participating countries within
the European Association of National Metrology Institutes
(EURAMET) and the European Union. The CAG participation
in ICAG-2013 was also supported by GPhys of Observatoire
de Paris.

References

[1] Niebauer T M, Sasagawa G S, Faller J E, Hilt R and
Klopping F 1995 A new generation of absolute gravimeters
Metrologia 32 159–80

[2] Kasevich M and Chu S 1992 Measurement of the gravitational
acceleration of an atom with a light-pulse atom
interferometer Appl. Phys. B 54 321–32

[3] Peters A, Chung, K Y and Chu S 2001 High-precision gravity
measurements using atom interferometry Metrologia
38 25–61
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We investigate the effect of coherent population trapping (CPT) in an atom interferometer gravimeter based
on the use of stimulated Raman transitions. We find that CPT leads to significant phase shifts, on the order of
a few mrad, which may compromise the accuracy of inertial measurements. We show that this effect is rejected
by the k-reversal technique, which consists of averaging inertial measurements performed with two opposite
orientations of the Raman wave vector k, provided that internal states at the input of the interferometer are kept
identical for both configurations.

DOI: 10.1103/PhysRevA.93.063621

I. INTRODUCTION

Gravimeters based on the Mach-Zehnder type atom interfer-
ometer reach nowadays long-term stabilities in the low 10−10g

range [1,2] or better [3] and accuracies of a few 10−9g [3–5],
comparable to classical corner cube gravimeters [6]. Ongoing
efforts to improve the stability of cold-atom gravimeters focus
on strategies to accurately determine or reject interferometer
phase fluctuations arising from changes of the experimental
parameters (such as those caused by light shifts and Doppler
shifts fluctuations [7]) or from environmental effects (via, for
instance, the direct comparison of two gravimeters, eventually
based on different technologies [3]).

A common and very efficient method consists of alternating
the direction of the Raman wave vector, which allows the
rejection of phase shifts which are independent of the Raman
laser wave-vector direction. This rejection is in practice limited
by the difference of the trajectories of the atoms between these
two interferometer configurations, due to the change in the
direction of the momentum kick imparted to the atoms by the
lasers. To be quantitative, the maximum position shift between
these trajectories reaches, for our total interferometer duration
of 160 ms, up to 2 mm in the vertical direction.

It is thus of interest to find methods that maximize the
trajectories’ overlap when changing the direction of the Raman
wave vector. As already pointed out in [8], this can be realized
for instance by changing the internal state of the atom at the
input of the interferometer. The momentum kick then occurs
in the same direction, despite the change of the direction of
the Raman wave vector. We show here that this technique
has a drawback and leads to a bias in the measurement of
gravity, arising from a phase shift linked to coherent population
trapping (CPT). The effect of CPT was put into evidence
in [9] by measuring dark-state coherences and population
differences induced in cold cesium atoms by velocity-sensitive
and velocity-insensitive Raman pulses. It was also claimed
in [9] that CPT effects should lead to spurious phase shifts
on the order of a few mrad in Mach-Zehnder interferometers,
which the measurements we present here confirm.

In this article, we perform a detailed evaluation of the phase
shift induced by CPT effects. We first investigate this effect
theoretically following the formalism developed in [9] and
extend it to the case of a Raman interferometer. We show
results of measurements where we exchange internal states at

the input of the interferometer to put this effect in evidence.
We study in particular its dependence on relevant parameters
of the Raman laser, such as one-photon Raman laser detuning,
Raman pulses, and interferometer duration.

II. THEORY

We measure gravity using an atom interferometer realized
by counterpropagating Raman transitions. Raman transitions
are two-photon transitions which couple two states |g〉 and |e〉
(in our case two hyperfine ground states of an alkali atom) via
the off-resonant excitation of an excited state |i〉. CPT effects
arise from the dynamics of this three-level system (|g〉, |e〉, |i〉)
interacting with the Raman lasers, when taking into account
the influence of spontaneous emission from the excited level.
In [9], the evolution of a three-level system in the field of
two lasers is developed in the interaction picture taking into
account spontaneous emission. The density matrix Rint of the
three states is given by

dRint

dt
=

[
1

i�
(V̂int − Ĥint),Rint

]
+ RSE, (1)

where Ĥint is the laser energy, V̂int is the coupling in the
interaction picture, and RSE is the spontaneous decay of the
density matrix.

Adiabatic elimination of the excited state |i〉 allows us to
derive differential equations governing the dynamics of the
system in the basis restricted to the two states |g〉 and |e〉
[9]. These are given by Eq. (2), where � is the linewidth of
the excited state and �eff is the effective two-photon Rabi
frequency. δ(t) − δAC is the two-photon Raman detuning, � is
the one-photon Raman laser detuning from the excited state,
and δAC is (the one-photon) differential light shift.

ρee
′(t) + Im[�effreg(t)] + �Re[�effreg(t)]

2�

+ ��eACρee(t)

�
= 0,

ρgg
′(t) − Im[�effreg(t)] + �Re[�effreg(t)]

2�

+ ��gACρgg(t)

�
= 0,
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FIG. 1. Evolution of pseudospin during a π/2 Raman pulse in
the Bloch sphere with and without CPT effects. (a) Initial vector state
pointing down and the Raman drive �. (b) Ideal situation of a perfect
π/2 pulse without spontaneous emission. (c) Case with spontaneous
emission.

reg
′(t) − 1

2
i�eff

∗[ρee(t) − ρgg(t)]

+ �(�eAC + �gAC)reg(t)

2�

− ireg(t)[δ(t) − δAC]

+ ��eff
∗[ρee(t) + ρgg(t)]

4�
= 0. (2)

A detailed analysis of the evolution of the system is done
in [9], where spontaneous emission is shown to lead to coherent
population trapping. For on-resonance driving, the system
asymptotically evolves towards a dark state, uncoupled to the
Raman lasers. Representing the quantum state as a vector in the
Bloch sphere helps us understand the phase shift introduced
by the CPT effect in our situation, where the duration of
Raman pulses is more than two orders of magnitude shorter
than the characteristic time of evolution into the dark state.
In this picture, the atomic state is depicted by the pseudospin
�P . While �P rotates in a plane perpendicular to the Raman

vector �� during the Raman pulse, spontaneous emission makes
the pseudospin move off this plane. For short Raman pulse
(��eff

2�
τ � 1), this off-the-plane shift increases linearly with

time, at a rate ��eff
2�

, independent of the one-photon transition
couplings (�gAC, �eAC).

This dynamic is illustrated for a π/2 Raman pulse in Fig. 1.
Starting from a initial state pointing downward in the Bloch
sphere [displayed in Fig. 1(a)], the drive �� induces in the
absence of spontaneous emission a rotation of the vector
state by π/2 in the plane perpendicular to the direction of
the drive. The final state then lies, as displayed in Fig. 1(b),
in the equatorial plane, perpendicular to the drive. Taking
into account spontaneous emission, we find that the final
pseudospin is reduced in amplitude and shifted by an angle
�φCPT in the equatorial plane, as displayed in Fig. 1(c).

The CPT phase at resonance (we do not consider any
detuning from the Raman resonance condition here) is found
to be approximately given by

�φCPT = �τ�eff

2�
, (3)

where τ is the pulse duration of the Raman pulse.
To evaluate the amplitude of the effect, we consider the

case of 87Rb atoms, with Raman lasers at one-photon Raman
detuning � = −0.932 GHz, and for a Raman pulse duration
corresponding to a π/2 pulse. We calculate a phase shift of

5.06 mrad, which is significant when seeking precise gravity
measurement.

This CPT phase leads to an interferometer phase shift
in three-pulse interferometers based on Raman transitions,
which arises from the effect of the first pulse only, as already
claimed in [9]. Indeed, the second and third pulses, though
they contribute to increasing the population of the dark state,
they do not lead to additional phase shifts. The second pulse
adds the same phase shift to both interferometer arms, while
the third pulse creates a polarization in the equatorial plane
which does not affect the final state population.

For a comparison of the CPT-induced phase shift with
measurements in a real interferometer, detunings due to the
Doppler effect need to be considered. For that purpose, we per-
formed a numerical evaluation of the interferometer phase shift
by numerically solving the equations of evolution of the den-
sity matrix for the three-pulse sequence and averaging the
calculated transition probability of the interferometer over the
Doppler distribution (linked to the velocity distribution). In
order to simulate the interferometer fringe pattern, we repeated
the calculation for increasing values of a controlled phase
offset applied at the third pulse to the Raman lasers. From a
fit of the fringe pattern, we finally extracted the CPT-induced
phase. We calculated with this simulation the phase shift for the
interferometer parameters given above. The Rabi frequency is
chosen to be 11.4 kHz. The pulses durations are 22-44-22 μs,
which corresponds to a π/2-π -π/2 pulse sequence. The
initial velocity distribution is taken to be Gaussian, with
σv ∼ 2�kL/mRb, where mRb is the mass of a 87Rb atom and kL

is the photon momentum at 780 nm. In addition, we consider
that the atoms are velocity selected with a Raman π pulse of
duration 44 μs before entering the interferometer (as we will
do later in the experiment). We find for these parameters a
phase shift �φ of 5.35 mrad. This differs from the result of
Eq. (3) by about 6% only, which indicates that the average over
the velocity distribution has a limited influence on the result.
Moreover, with the simulation, we confirm that the effect on
the interferometer phase is given by the CPT phase of the
first pulse. Finally, the calculated phase shift corresponds to a
bias on the g measurement of �g = �φ/kT 2 = 5.2 μGal,
where k � 2kL is the effective Raman wave vector, and
1 Gal = 1 cm/s2.

Hopefully, this phase shift is independent of the Raman
wave-vector direction. It is thus in principle well rejected
by the k-reversal technique, which consists of averaging the
measurements performed using two opposite directions of the
Raman effective wave vector k. Yet, as a remarkable feature,
we find that this phase shift changes sign when the internal state
at the input of the interferometer is changed. For the k-reversal
rejection to hold, it is thus mandatory that the internal state at
the input of the interferometer is the same for both directions
of k.

III. EXPERIMENTS

To put the CPT effect into evidence and evaluate its
influence, we exploit its dependence on the internal state at the
input of the interferometer. We will thus perform differential
measurements of the gravity acceleration g for given directions
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FIG. 2. Different preparation sequences, with two or three mi-
crowave pulses, corresponding to input states in |F = 1〉 or |F = 2〉.
The corresponding interferometer configurations with the trajectories
along the two interferometer paths are also displayed.

of the Raman wave vector, but with different internal states of
the atom at the input of the interferometer.

The experimental setup is described in detail in [10].
We briefly recall here the main phases of the experimental
sequence. We start by trapping a few 107 atoms in a three-
dimensional magneto-optical trap for 80 ms. A subsequent
molasses phase cools the atoms down to a temperature of 2 μK.
The molasses beams are then switched off and the atomic
cloud is allowed to fall. After a preparation phase (detailed
below), we drive a three-pulse Mach Zehnder type Raman
interferometer, with a total interferometer time of 2T = 160
ms, where T is the separation time between consecutive pulses.
The populations in the two output ports of the interferometer
are finally measured via a state-selective fluorescence detec-
tion setup at the bottom of the vacuum chamber.

For the preparation of the atomic state at the input of the
interferometer, we normally apply two microwave pulses. The

first one is used for the sub-mF state selection into the state
|F = 1,mF = 0〉. It transfers atoms in the |F = 2,mF = 0〉
state into the |F = 1,mF = 0〉 state, and is followed by a
pulse of a pusher beam that removes atoms remaining in the
|F = 2〉 state. The second one is used to retransfer the atoms
into the |F = 1〉 internal state before the velocity selection
occurs. This selection is realized with a Raman pulse (that
transfers the center of the velocity distribution back into the
state |F = 1,mF = 0〉) and a subsequent second pulse of
the pusher beam. The use of a second microwave pulse is
required because we do not have a pusher beam resonant
with the |F = 1〉 → |F ′〉 transition. The final internal state
at the input of the interferometer is thus |F = 1,mF = 0〉. To
prepare the atoms into the |F = 2,mF = 0〉 state at the input
of the interferometer, a possibility would be to simply apply a
third microwave pulse after the normal sequence. In this way,
though, the velocity kicks imparted by the selection and Raman
pulses would occur in the same direction, which would modify
the trajectories of the interferometer paths. As an alternative,
we remove the second microwave pulse so that the velocity
selection is performed from |F = 1〉 to |F = 2〉. Then, we get
rid of the atoms that are not velocity selected with a sequence
comprised of two microwave π pulses and a pulse of pusher
beam in between them.

The different preparation sequences and the corresponding
interferometer configurations we use for the gravity measure-
ments performed here are shown as cases (a)–(d) in Fig. 2.
Usually, we use two interleaved measurements with opposite
wave vectors [displayed as cases (a) and (b) in Fig. 2] with
atoms entering the interferometer in the state |F = 1〉, which
requires two microwave pulses in the preparation. The gravity
measurement is then obtained from the average of the two
measurements. The cases in Figs. 2(c) and 2(d) correspond to a
different preparation sequence, using three microwave pulses,
with atoms entering the interferometer in the state |F = 2〉.
One can note that the trajectories of the atomic wave packets
along the two interferometer paths are the same for the k↓
interferometer using two microwave pulses [Fig. 2(a)] and the
k↑ interferometer using three microwave pulse [Fig. 2(c)]. The
same holds for the k↑ interferometer using two microwave
pulses [Fig. 2(b)] and the k↓ interferometer using three
microwave pulses [Fig. 2(d)]. This allows us to realize
interleaved measurements with k↑ and k↓ interferometers

FIG. 3. Differences in the interferometer phases and in the measured g values for input states in different hyperfine states as a function of
T , ranging from 40 to 80 ms. Black squares: k↓ interferometers. Red circles: k↑ interferometers. The one-photon detuning of the Raman lasers
is −0.9 GHz.
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while keeping the trajectories overlapped. It simply requires
us to replace, for instance, the k↑ interferometer of case (b) by
the k↑ interferometer of case (c) [or the k↓ interferometer of
case (a) by the k↓ interferometer of case (d)].

We show now that the change of internal state at the input
of the interferometer which is associated with this swap makes
the new pair of configurations sensitive to the CPT effect. We
present in the following measurements of the difference in
the phases (and the corresponding differences in the measured
values of g) between the k↑ interferometers of cases (b) and
(c), and the difference between the k↓ interferometers of cases
(a) and (d).

Figure 3 displays the measured differences in the interfer-
ometer phases as a function of the Raman pulse spacing T .
We find small variations with T of these differences, with
opposite trends for k↑ and k↓ interferometers, which are not
reproduced by the simple model above. We find on average a
value of about 7.7(4) mrad in absolute value. As the CPT phase
changes sign with the internal state, the measured difference in
the interferometer phases is twice this CPT phase. We would
thus expect differences of 10.7 mrad, which is significantly
larger than our measurement. This difference may be explained
by the fact that the our model neglects the detailed structure
of the energy levels of the atoms (hyperfine structure of the
excited state i, Zeeman sublevels, etc.). The interferometer
phase difference corresponds to a difference in the g value of
7.7(4) μ Gal for an interferometer duration of 2T = 80 ms.
Because the gravity phase shift scales as T 2, we find, as
displayed in Fig. 3, that the lower the separation time T , the
higher the effect on the gravity value.

We then measured the dependence of the phase shift
with the one-photon laser detuning from the excited state
�, keeping the Rabi frequency constant, by adjusting the
Raman laser intensity. The results, displayed in Fig. 4, confirm
the expected scaling: the phase shift decreases inversely
proportionally to � [see Eq. (3)], which we take as strong
evidence that the measured shift originates indeed from the
effect of spontaneous emission.

Finally, we measured the variation of the CPT-induced
phase shift with the duration of the first Raman pulse for a

FIG. 4. Differences in the measured g values for input states
in different hyperfine states as a function of the one-photon laser
detuning, ranging from −0.6 to −1.6 GHz, for T = 80 ms. Black
squares: k↓. Red circles: k↑.

FIG. 5. Differences in the measured g values for input states in
different hyperfine states as a function of the duration of the first
and third Raman pulses, for a Rabi frequency of 2π×11.4 kHz and
T = 80 ms. The duration of the second pulse is kept constant at 44 μs.
Black squares: k↓. Red circles: k↑. Lines: calculations.

fixed Rabi frequency of 2π×11.4 kHz, and compared these
measurements with the results of the numerical simulations.
We performed measurements for values ranging from 17
to 24 μs (close to the duration of 22 μs of the perfect
π/2 pulse) and 64 to 72 μs (close to a 3π/2 pulse). The
results are displayed on Fig. 5. The shift on the measurement
of g increases with increasing durations, and changes sign
when the pulse becomes longer than a π pulse. The trends
we measure are in good agreement with the results of the
numerical simulation, which are displayed as lines, though the
quantitative agreement is here again not perfect.

IV. CONCLUSION

We studied the effect of CPT in an atom gravimeter, based
on an Mach-Zehnder type atom interferometer, realized with
a sequence of three Raman pulses. Measurements of the phase
shift induced by this effect, and thus of the corresponding
bias onto the measurement of gravity, were performed as a
function of the parameters of the Raman lasers and of the
pulse sequence, such as pulse duration, and detuning of the
Raman lasers. The trends in the measurements are found to
be in good agreement with the behavior derived from calcu-
lations based on a simple three-level model. A better match
between measured and calculated phase shifts would certainly
require a model which takes into account the real internal
structure of the atom and the polarization state of the Raman
lasers.

This phase shift is a drawback when alternating interfer-
ometer measurements with configurations that change not
only the direction of the Raman wave vector but also the
internal state at the input of the interferometer. Indeed, it
changes sign with configuration, as does the gravity phase
shift. This finally results in a bias in the determination
of g, when averaging the g measurements over the two
configurations. However, changing the internal state at the
input of the interferometer offers a better superposition of the
trajectories between these two configurations. This allows a
better rejection of magnetic field gradients [8] and eventual
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light-shift longitudinal inhomogeneities. In that case, though,
the measured g value needs to be corrected for the phase shift
induced by CPT effects.
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Influence of chirping the Raman lasers in an atom gravimeter: Phase shifts due to the Raman light
shift and to the finite speed of light
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We present here an analysis of the influence of the frequency dependence of the Raman laser light shifts on the
phase of a Raman-type atom gravimeter. Frequency chirps are applied to the Raman lasers in order to compensate
gravity and ensure the resonance of the Raman pulses during the interferometer. We show that the change in the
Raman light shift when this chirp is applied only to one of the two Raman lasers is enough to bias the gravity
measurement by a fraction of μGal (1 μGal = 10−8 m/s2). We also show that this effect is not compensated
when averaging over the two directions of the Raman wave vector k. This thus constitutes a limit to the rejection
efficiency of the k-reversal technique. Our analysis allows us to separate this effect from the effect of the finite
speed of light, which we find in perfect agreement with expected values. This study highlights the benefit of
chirping symmetrically the two Raman lasers.

DOI: 10.1103/PhysRevA.92.063617 PACS number(s): 03.75.Dg, 06.30.Gv, 37.25.+k, 91.10.Pp

I. INTRODUCTION

Inertial sensors based on atom interferometry [1–6] now
compete with the state-of-the-art classical instruments, both
in terms of sensitivity and accuracy [7–11]. Yet systematic
effects in these atom interferometers are still the subject of
investigation and their ultimate level of performance in terms
of accuracy is still to be met. Out of the many systematics
that affect the phase of such interferometers, many are
usually rejected by the k-reversal technique, i.e., alternating
measurements using two opposite directions for the Raman
effective wave vector �keff . This is possible because, unlike
the gravity phase shift, these systematics do not depend on the
direction of �keff [8,9]. This is the case of the Raman one-photon
light shift [12], the quadratic Zeeman effect, and the frequency-
dependent phase shifts in the electronics hardware operating in
the radio frequency domain. The efficiency of this rejection is
in principle limited by the fact that the atomic trajectories are
different for these two interferometer configurations, due to
the change in the direction of the momentum kick imparted to
the atoms by the lasers. Nevertheless, this induces in practice
a shift of the trajectories on the order of a mm, which is
much smaller than the overall free fall of the atoms during the
interferometer, of about ten centimeters. The efficiency of this
rejection was studied in Ref. [13].

The one-photon Raman light shift is the differential light
shift that the out-of-resonance Raman lasers imprint onto
the two hyperfine states in the Raman-type interferometers.
This differential light shift can in most cases be canceled
by adjusting the ratio between the two Raman lasers. If not,
its effect is, in principle, canceled by the symmetry of the
interferometer, which, thanks to the use of a π pulse that
exchanges internal state at the middle of the interferometer, has
no sensitivity to constant frequency shifts. However, because
the atoms in free fall expand in the finite-size Raman beams
during the interferometer, the light shift seen by the atoms at
the three pulses vary, leading to a residual parasitic phase shift.

*franck.pereira@obspm.fr; https://syrte.obspm.fr/spip/

This effect is hopefully rejected as explained above by using
the k-reversal technique.

The aim of this paper is to put the efficiency of this
rejection into question. In particular, we show that such atom
gravimeters can be biased by a time-dependent light shift
arising from the frequency chirp applied onto the Raman lasers
to compensate for the Doppler shift. Recently, Ref. [14] has
shown that the frequency change related to such a frequency
chirp induces a modification of the power ratio between the two
Raman lasers after their amplification in a common tampered
amplifier, and thus of the differential light shift. Here, we find
that compensating this Doppler shift by chirping only one of
the two Raman lasers induces a change in the light shift, even
for a constant intensity ratio between the lasers, which leads
to a bias in the gravity measurement.

The frequency chirp here plays a similar role as the effect
of the two-photon light shift (TPLS) studied in Ref. [15]: it
makes the resonance condition of the Raman transition vary
over the duration of the interferometer. However, the effect
described in the present paper differs from the TPLS in its
origin, as it arises from a time dependence of the one-photon
light shift. In particular, this effect would still be present in the
case where the Raman beams would be produced using a single
pair of lasers, (one laser propagating downwards, the second
upwards), a configuration in which the TPLS is absent. Instead,
in the configuration we use here, the counterpropagating lasers
are produced by retroreflecting two initially copropagating
Raman lasers. This standard configuration, which among other
advantages guarantees a better stability of the phase difference
between the Raman lasers, leads indeed to the presence of two
pairs of Raman lasers onto the atoms, one being nonresonant
and responsible for the TPLS. Though the two effects add
up here, they do not have the same scaling with the laser
parameters (such as the Raman detunings and intensities,
etc.), so that one can evaluate independently their relative
contribution to the phase of the interferometer.

In the following sections, we start by calculating the
amplitude of the effect of the frequency chirp(s) of the laser
onto the one-photon light shift, and derive the amplitude of
the resulting bias as a function of the Raman detuning. We
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then perform measurements of the interferometer phase, and
thus of this bias, as a function of the frequency chirps applied
to the lasers for different Raman detunings. We find a good
agreement with the calculations. As a side product, the study
performed here allows us to measure the effect of the finite
speed of light [16] onto the interferometer as a function of the
chirps applied to the Raman lasers, and confirms the analysis
of Ref. [8].

II. RAMAN LIGHT SHIFT

We start by recalling the general expression of the one-
photon light shift onto the two hyperfine state |f 〉 and |e〉 of an
alkali-metal atom in the presence of two Raman laser beams
R1 and R2 detuned from the D2 line, respectively, by �R1 and
�R2 (not necessarily equal)

�AC
f =

∑
k

|�k,f 1|2
4(�R1 + �k)

+ |�k,f 2|2
4(�R2 + �k − �HFS)

, (1)

�AC
e =

∑
k

|�k,e1|2
4(�R1 + �k + �HFS)

+ |�k,e2|2
4(�R2 + �k)

, (2)

where �k,mn is the Rabi frequency of laser Raman Rn between
the ground state |m〉 and the excited state |F ′ = k〉, �HFS is
the angular frequency of the ground state hyperfine transition
and �k is the angular frequency of the hyperfine splittings in
the excited state |F ′ = k〉.

In the case of 87Rb atoms in the presence of two such
Raman lasers, with the same circular polarization, these Rabi
frequencies are given by

�AC
f = �2

1

4

(
5

24�R1
+ 1

8(�R1 − �2)

)

+ �2
2

4

(
5

24(�R1−�HFS)
+ 1

8(�R1−�2−�HFS)

)
,

(3)

�AC
e = �2

1

4

(
1

120(�R1 + �HFS)
+ 1

8(�R1 − �2 + �HFS)

+ 1

5(�R1 − �3 + �HFS)

)

+ �2

4

(
1

120�R2
+ 1

8(�R2 − �2)
+ 1

5(�R2 − �3)

)
,

(4)

where �i are the simplified Rabi frequency �i = DEi/�, D

is the magnitude of the dipole moment of the D2 transition
(D = 3.58 × 10−29 C m), and Ei the amplitude of the electric
field of the laser Ri. Here �Ri and �i are defined taking the
level |F ′ = 1〉 as a reference (Fig. 1). Note that for the present
paper, the detunings �Ri are to be considered in the frame of
the atoms. For an atom at a velocity v, this detuning �Ri is
thus Doppler shifted by �ki.�v with respect to its corresponding
atomic transition (the |F = i〉 → |F ′ = 1〉 transition), i.e.,
�Ri = �Ri0 − �ki �v, where �Ri0 is the detuning of the Raman
laser R1 in the laboratory frame (or equivalently for an atom
at rest).

52S1/2

52P3/2

87Rb

780.2 nm

384.2 THz

Δ0 72 MHz

Δ2 157 MHz

Δ3 424 MHz

F = 1

F = 2

F = 2

F = 3

F = 1

F = 0

Raman Raman
Laser R2Laser R1

ΔR1

ΔHFS 6.835 GHz

ΔR2

FIG. 1. (Color online) Relevant energy levels for 87Rb. �Ri is the
Raman detuning for laser Ri, �i is the frequency difference between
the |F ′ = 1〉 level and the other |F ′〉 levels of the 5 2P3/2 state.

A. Condition for driving Raman transitions

The two lasers R1 and R2 are used to induce stimulated
Raman transitions between the two hyperfine states. The
resonance condition in the laboratory frame for this process
is given by: ωR1 − ωR2 = ωHFS + ωDoppler + ωrec, where ωR1

and ωR2 are the laser frequencies in the laboratory frame, and
ωDoppler = (�k1 − �k2) �v and ωrec = � | �k1 − �k2 |2 /(2M) are the
Doppler and recoil terms respectively [17]. This is equivalent
to

�R1 − �R2 = ωrec. (5)

As for the coupling, it is characterized by the two-photon
Rabi frequency, given by

�eff = �1�2

2

(
1

24�
+ 1

8(� − �2)

)
, (6)

where � is the almost common Raman detuning � ∼ �R1 ∼
�R2, as ωrec = 2π × 15 kHz � �Ri (typically on the order
of 1 GHz).

B. Effect of the gravity-induced chirp on the
differential light shift

For atoms in free fall in the vacuum chamber, the Doppler
shift increases linearly with time. In our experiment, we
typically let the frequency of the laser R1 fixed, so that
the detuning �R1 varies as �R1 = �R10 − �k1 �gt . To fulfill
the resonance condition [Eq. (5)], we deliberately apply a
frequency ramp onto the second Raman laser (that would
otherwise be Doppler shifted in the opposite direction, as being
counterpropagating). This way, the frequency of both lasers in
the atomic frame change by the same amount −�k1 �gt .

We calculate the effect of this frequency change on the dif-
ferential light shift (DLS) for the following typical parameters:
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�R10 = −0.923 GHz, and the Raman laser intensities of IR1

= 11 mW/cm2, IR2 = 1.74 × IR1. We take into account that
in our configuration where the Raman lasers are retroreflected
on a common reference mirror, the light shift is doubled. The
corresponding Rabi frequency �eff is 2π × 22.7 kHz.

Using Eqs. (3) and (4), we calculate a change in the
light shift of �δDLS = 10.5Hz between the first and the last
pulse of the interferometer, separated by a total interferometer
time of 2T = 160 ms. This induces a phase shift onto the
interferometer of �� = �δDLS/�eff = −0.42 mrad, and a
corresponding gravity shift of −0.41 μGal.

C. Discussion on the influence of the experimental parameters

Remarkably, in the configuration described above where the
frequency chirp is applied to only one of the Raman lasers, this
phase shift cannot be separated from the gravity-induced phase
shift using the usual technique of reversing the direction of the
Raman wave vector. Indeed, this reversal requires us to change
the sign of the frequency chirp. The chirp-induced light shift
thus changes sign, as well as the gravity phase shift, so that
these two contributions cannot be separated by averaging over
these two measurements. Also, with contrast to the TPLS, the
phase shift does not depend on the Rabi frequency: choosing
a different Raman power changes in the same proportion the
light shift and the Rabi frequency.

Yet this shift depends on other parameters, such as T and
�. The induced phase shift scales linearly with T , whereas
the gravity phase shift scales quadratically. The influence of
this effect on the gravity measurement thus reduces when
increasing T . We plot as a solid red line the calculated bias
on the gravity measurement �g as a function of the Raman
detuning � in Fig. 2. The effect is found to be monotonic with

-1.5 -1.0 -0.5
-1.0

-0.5

0.0

0.5

1.0

Δ

Δ (GHz)

FIG. 2. (Color online) Effect of chirping only one of the two
Raman lasers on the gravity measurement. Red line: calculation
explained in Sec. II; filled gray area: calculation based on a Monte
Carlo simulation of the interferometer explained in Sec. III. Triangles:
two sets of measurements at fixed Raman intensity, full (open)
triangles for full (half) intensity; dots: measurements at a fixed Rabi
frequency of 11.4 kHz. The −0.923 GHz Raman detuning used with
the CAG is displayed with the dashed blue line.

respect to the Raman detuning �. Interestingly, operating at a
detuning of −707 MHz nullifies the effect.

III. MEASUREMENTS

A. Description in the experimental setup

In our cold atom gravimeter (CAG) experiment, about 108

87Rb atoms are loaded within 80 ms in a three-dimensional
magneto-optical trap (3D-MOT) from a 2D-MOT. After a
far-detuned optical molasses phase, the lasers are adiabatically
switched off within 200 μs and the atoms fall at a temperature
of 2 μK [9]. During their free fall, an interrogation sequence
takes place. In this study, this interrogation will be either
a microwave spectroscopy (see Sec. III B) or a Raman
interferometer (see Sec. III C). Finally, after their interrogation,
the atoms are detected at the bottom of the vacuum chamber
thanks to a state selective detection method, which allows us
to measure the populations of the atoms in each hyperfine state
[18]. The total cycling time is 360 ms.

B. Measurement of the DLS using microwave spectroscopy

In a first series of measurements, we interrogate the atoms
using microwave spectroscopy. At the end of the molasses,
atoms are in the |F = 2〉 state, populating all five mF sublevels.
1 ms after releasing the atoms, we apply a vertical static
magnetic field of 10 mG, which lifts the degeneracy between
the different magnetic sublevels. 10 ms later, we switch on a
0.4 ms microwave pulse tuned close to the hyperfine transition
in order to selectively address the |F = 2,mF = 0〉 → |F =
1,mF = 0〉 transition. By scanning the frequency of this
microwave pulse across the hyperfine transition resonance,
in the presence of the two Raman lasers set far detuned from
the two photon transition, we measure the effect of the DLS
as a shift δDLS of the resonance. We use this method to set
the DLS to zero adjusting the ratio between the two Raman
lasers. Once this power ratio adjusted, we measure, using the
same method, the change of the light shift as a function of the
frequency of R2 (νR2 = ν0

R2 + δνR2), keeping the frequency
of R1 fixed. Here, we deliberately change the frequency of
only one laser (and not the frequencies of the two lasers by the
same amount) in order to emphasize the effect. Indeed, under
this condition, we calculate using Eqs. (3) and (4) a change of
�DLS of 41.3 Hz/MHz, about one order of magnitude larger
than that while changing both laser frequencies (5 Hz/MHz)
and thus easier to resolve. The results of the measurements are
displayed on Fig. 3. We find a linear trend, of 41(1) Hz/MHz,
in perfect agreement with the calculation, which validates our
evaluation of the light shift for these lasers parameters.

C. Measurement of the effect of the DLS on the interferometer

In a second series of measurements, we measure the effect
of the DLS onto the phase of an atom interferometer. We now
turn back the Raman lasers on resonance onto the two-photon
transition in order to drive the atom interferometer. After their
release, atoms are selected in velocity and prepared in the |F =
1,mF = 0〉 state using a sequence of microwave, pusher, and
Raman pulses. The Mach-Zehnder type interferometer realized
with three Raman pulses (π/2 − π − π/2) is performed in
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FIG. 3. (Color online) Differential light shift as a function of the
change δνR2 in the frequency of the second Raman laser (R2). Dots:
measurements. Red continuous line: calculation.

2T = 160 ms. To keep the Raman lasers (of frequency ω1

and ω2, and wave vector k1 and k2) resonant with the atoms
during their fall, the frequency of one of the two Raman lasers
is chirped in order to compensate for the linearly increasing
Doppler effect.

The total phase shift at the output of the interferometer is
then given by �� = �keff · �gT 2 − αT 2, where �� is the phase
difference between the two arms of the interferometer, �keff the
wave vector driving the atomic transitions (�keff = �k1 − �k2),
and α the rate of the frequency chirp [Fig. 4(a)].

Figure 4 represents the frequencies of the two Raman lasers
during the interferometer, in the case where the wave vector �keff

is pointing downward (k↓). We now call αi the frequency chirp
of Raman laser Ri . In case (a), the frequency of the first Raman
laser R1 is kept fixed while the frequency of Raman laser
R2 is chirped (α1 = 0; α2 = −α). This setting corresponds to
the measurement procedure we have used so far. In case (b),

both Raman lasers are chirped in opposite directions, with
α1 = α/2; α2 = −α/2, so that their frequencies are fixed in
the atomic frame. In that case, there is no change of the
light shift, and thus no bias in the g measurement. As the
difference in the g measurements between cases (a) and (b)
is expected to be small, and potentially difficult to resolve,
we magnify the effect in case (c) by increasing the frequency
chirps applied to the lasers, while keeping their difference
equal to α. In practice, we apply chirp rate of mα to R1,
and (m − 1)α to R2, with m an integer ranging in between −4
and +4. Then we performed differential gravity measurements
between cases (a) and (c) as a function of m. To remove most
of the systematics effects, a g measurement is obtained from
the average of interleaved measurements performed with �keff

oriented upward and downward [9]. Such a g measurement
is in principle still biased by the Coriolis force, wavefront
aberrations and the TPLS, but these biases are expected to be
independent from the way the chirp rates are applied to the
lasers. They are thus common to all cases and have no impact
on the gravity differences between these cases.

Figure 5 displays the results of the differential measure-
ments between cases (a) and (c), for different Raman detunings
� of −0.523 GHz and −1.523 GHz at the full intensity of the
Raman lasers. We find linear trends for each detuning with
slopes of −1.45(3) μGal/m at −0.523 GHz and 1.22(19)
μGal/m at −1.523 GHz. Multiplying these slopes by m =
−0.5 gives the difference between cases (a) and (b), and thus
the expected bias on the gravity measurement when operating
the gravimeter with the settings of case (a). We repeat the above
measurement to determine the bias at other Raman detunings
keeping the Raman intensity (I ) at maximum and display the
results on Fig. 2 as full triangles. As the Rabi frequency scales
as I/�, measurements at different detunings correspond to
different Rabi frequencies and thus different Raman pulse
durations. Using the same procedure, we also performed
measurements at half Raman laser intensity, displayed as
opened triangles, and finally at a fixed Rabi frequency of

ν

t

ν

t

ν

tθ

θ

θ
−α −α/2

+α/2

(a) (b) (c)

R1

R2
θ

tπ

T T

π π
π

2

π

2 m
α

(m− 1)α

(m
−
1)α

mα

m > 0

m < 0

FIG. 4. (Color online) Frequencies of the two Raman lasers R1 (in blue) and R2 (in red) during the interferometer for an effective wave
vector pointing downwards. The Raman π velocity selection pulse and the π/2 − π − π/2 interferometer pulses are represented in gray. Three
cases are studied here: (a) the usual case used before this study: R1 is constant (α1 = 0) and only R2 is chirped at α2 = −α. (b) both R1 and
R2 are chirped at α1 = +α/2 and α2 = −α/2 respectively. (c) R1 is chirped at α1 = mα, and R2 is chirped at α2 = (m − 1)α. Here, m is the
magnification factor that ranges from −4 to +4.
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FIG. 5. (Color online) Differential g measurements, correspond-
ing to the difference between cases (a) and (c) of Fig. 4, as a function
of the magnification m of the chirp rate on the laser R1, ranging
from −4α to +4α. Black squares: � = −0.523 GHz, red dots:
� = −1.523 GHz. The lines are linear fit to the data with forced
zero intercept for each data set.

11.4 kHz, displayed as dots in Fig. 2. In the latter configuration,
we vary the intensity of the Raman lasers with the detuning in
order to keep the Rabi frequency and thus the pulse durations
constant. These three series give similar results, which confirm
that the effect is independent of the Rabi frequency. When
compared with the result of the calculation of Sec. II, we obtain
the correct trend, though the measured effect is weaker. For a
better comparison we performed a Monte Carlo simulation of
the interferometer [19], taking into account our experimental
parameters. The atoms are drawn randomly in a Gaussian
position distribution of σ = 0.5mm and in a Lorentzian b

velocity distribution [20,21] [f (v) = A/(1 + (v − v0)2/v2
c )b],

with parameters vc = 16.5 mm and b = 2.4. The Raman beam
is modeled with a Gaussian beam of 12mm waist (1/e2 radius).
The simulation includes the effect of the Raman velocity
selection and the response of the detection [9,19]. It calculates
the evolution of the atomic state in the interferometer, taking
into account the trajectory of the atoms in the laser beams (and
thus the coupling inhomogeneities), the Raman light shifts,
as well as other effects, which are not relevant here (such
as the Coriolis acceleration and the TPLS). The result of the
simulation is displayed as a gray filled area as it takes into
account the uncertainty in the experimental parameters. In
particular, we estimate that the adjustment of the Raman pulse
parameters can deviate from optimal settings (�τπ/2 = π/2)
by 5% at most from measurement to measurement. The
agreement with the measurements is better, though we find
resolved differences between measurements and calculations
of up to 0.2 μGal for larger values of the detuning.

IV. FINITE SPEED OF LIGHT

The propagation delay due to the finite speed of light
introduces a bias on the g measurement in classical free-falling
corner-cube gravimeters [16]. Similar effects have been put
in evidence in atom gravimeters: a significant bias of up to
10.4 μGal was found in Ref. [8] when dropping atoms and

performing the measurement for a single orientation of the
Raman wave nvector.

To calculate this effect, we express the total interferometer
phase shift ��tot following [22]:

��tot = φ(−T ,�z) − 2φ(0,�z) + φ(T ,�z)

with the Raman laser phase difference φ imprinted on the
atomic phase at the three pulses π/2 − π − π/2, considering
that the π pulse occurs at t = tπ = 0.

Taking into account the delay due to the propagation of
the light from the very position where the phase difference
between the lasers is measured (and phase locked) to the
position of the atoms, we find, after some algebra,

��tot = (α1 − α2)T 2 − (ω1,0k̂1 − ω2,0k̂2) · �g
c
T 2

− 2(α1k̂1 − α2k̂2)
�v0

c
T 2, (7)

with ω1,0, ω2,0, and �v0 the Raman laser frequencies and the
atom velocity at t = 0; k̂1 and k̂2 are unit vectors along the
direction of propagation of the lasers. By determining the
position of the dark fringe, for which ��tot = 0, we extract
from Eq. (7) the value of g,

g = α1 − α2

keff
+ 2

v0

c

α1 + α2

keff
, (8)

with �keff = (ω1,0k̂1 − ω2,0k̂2)/c the effective wave vector at
the π pulse.

Introducing g0 = (α1 − α2)/keff , Eq. (8) gives:

g = g0

(
1 + 2

v0

c

α1 + α2

α1 − α2

)
, (9)

which is identical to Eq. (48) of Ref. [8]. This equation shows
that if the Raman lasers are not chirped symmetrically, the
value of g deviates from g0. In our case, where we usually
operate according to case (a) of Fig. 4, we find a correction
that amounts to 6.15 μGal for a single �keff measurement, as
the velocity at the π pulse is v0 = 0.94m/s.

Magnifying the chirp rate of the R1 and R2 frequency by
m, we expect a linear scaling of this correction as a function
of m according to

�g = 4mg0v0/c. (10)

This gives a correction of (12.29 × m)μGal.
In fact, the sign of this correction depends on the orientation

of �keff . When alternating the k↑ and k↓ configurations, this
effect is removed when calculating the averaged value gmean =
1
2

∑
g = 1

2 (g↑ + g↓), and thus does not contribute to the results
of the previous section. Alternatively, this correction can be
obtained by calculating half the difference ( 1

2�g). To separate
this contribution from other systematic effects that affect this
difference, we perform differential measurement taking the
m = 0 case as a reference according to

�geq = 1
2 (g↑ − g↓)m=0 − 1

2 (g↑ − g↓)m. (11)

Results are displayed on Fig. 6 for two different Raman
detunings � = −0.523 GHz and � = −1.523 GHz. The fig-
ure shows, as expected, no dependence in the detuning �, and
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FIG. 6. (Color online) Measurement of �geq according to
Eq. (11), as a function of the magnification m of the chirp rate
on the laser R1, ranging from −4α to +4α. Black squares: � =
−0.523 GHz, red dots: � = −1.523 GHz. The (nearly overlapping)
lines are a linear fit to the data with forced zero intercept for each
data set.

linear behaviors of 17.73(4) μGal for � = −0.523 GHz and
17.68(6) μGal for � = −1.523 GHz, respectively.

These slopes differ from the result of Eq. (10). This arises
from the fact that, in the experiment, the effective wave vector
at the π pulse varies with m, contrary to the calculation
leading to Eq. (10). This leads to an additional contribution
given by

�g = 2mgtπ/c, (12)

where tπ is the duration between the start of the chirp and the
moment of the π pulse. It amounts to (5.50 × m)μGal. Adding
Eqs. (10) and (12), we find 17.79 μGal in very good agreement
with the measured slopes. This confirms our expectation that
alternating between two opposite directions of the Raman wave
vector �keff allows us to separate the effect of finite speed of
light from that related to the change of the light shift induced
by the chirp of the Raman lasers. Thus, the measurements
of Sec. III are not affected by the finite speed of light.
Moreover, it strengthens our claim that our k-reversal protocol
for measuring g rejects the effect of the finite speed of light, as

stated in the accuracy budgets of the CAG when participating
to metrological international comparisons [11,23–27].

V. CONCLUSION

We have shown that chirping only one of the two Raman
lasers to compensate for the change in the Doppler shift in
a Raman interferometer-based gravimeter induces a time-
dependent light shift, which leads to a phase shift. As this
phase shift depends on the direction of the Raman wave
vector, it leads to a bias in the gravity measurement that is
not suppressed by the k-reversal technique. We have measured
the amplitude of this bias for our typical parameters, which
amounts to 0.30(2) μGal. This bias, which is smaller than our
current claimed accuracy of 4.3 μGal, was not accounted for
in our previous measurements, and in particular, during the
international comparison campaigns in which we participated.

We have performed measurements of this effect as a
function of the Raman detuning, and show that this shift is
independent of the Rabi frequency and varies from 0.6 μGal
to −0.5 μGal when the detuning varies from −0.5 GHz to
−1.5 GHz.

This effect decreases for increasing interferometer dura-
tions and thus is lower for the atomic fountain geometries,
such as in Refs. [8,10,28,29], than when the atoms are simply
dropped [30–32]. In any case, it can be suppressed by chirping
both Raman lasers in opposite directions. In this case, the
frequencies of the lasers are constant in the frame of the atoms
during their fall, so that the light shift, if any, is fixed, and
rejected by the symmetry of the interferometer.

We have also performed a study of the influence of the finite
speed of light, which is the subject of recent controversy in the
context of free-falling corner-cube gravimeters [33–38]. Our
measurements confirm the validity of the analysis of Ref. [8]
for the case of an atom gravimeter.
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